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Micro800 系列 控制 器 是 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 全 新 推出 的 新 一 代 微 型 
PLC， 此 系列 控制 器 具有 超过 21 种 模块 化 插件 ， 控 制 器 的 点 数 从 10 点 到 
48 点 不 等 ， 可 以 实现 高 度 灵活 的 硬件 配置 ， 在 提供 足够 的 控制 能 力 的 同 
时 ， 满 足 用 户 的 基本 应 用 ， 并 且 便 于 安装 和 维护 。 不 同型 号 控制 器 之 间 的 
模块 化 插件 可 以 共用 ， 内 置 RS-232 RS-485. USB 和 Ethernet/IP 等 通信 
接口 ， 有 强大 的 通信 功能 。 免 费 的 编程 软件 支持 功能 块 一 体 化 编程 ， 并 可 
使 用 通用 的 USB 编程 电缆 ， 给 编程 人 员 带 来 了 极 大 的 便利 ; 系统 还 可 以 
提供 完整 的 机 器 控制 方案 。Micro800 共有 4 个 系列 的 控制 器 ， 分 别 为 Mi- 
cro8g10 Micro820. Micro830 和 Micro850。 

本 书 是 结合 Micro800 系列 产品 编写 的 应 用 类 教材 。 书 中 对 Micro800 
RIPER ar Y EMTA, REA ENA, Aa Eo Bbp Y gelas 
的 和 硬件， 理解 产 品 的 优势 ; 通过 学 习 编 程 示例 和 指令 ， 使 用 户 能 够 熟练 掌 
握 并 迅速 运用 该 系列 控制 器 ; 最 后 通过 速度 控制 系统 、 位 置 控制 系统 和 温 
度 控制 系统 的 设计 ， 使 读者 能 够 更 加 灵活 地 使 用 Micro800 系列 控制 器 。 

本 书 立 足 于 提高 从 事 自 动 化 专业 的 工程 技术 人 员 和 自动 化 专业 的 学 生 
对 罗 克 书 尔 自动 化 公司 Micro800 系列 控制 器 产品 的 综合 运用 能 力 ， 教 会 
读者 如 何 将 Micro800 系列 控制 器 的 功能 特点 融和 人 工艺 中 。 本 书 也 可 作为 
罗 克 韦 尔 自动 化 的 培训 教材 。 
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罗 克 韦 尔 自动 化 中 国 大 学 项 目 开展 以 来 ， 组 织 出 版 了 大 量 入 门 级 的 教材 ， 以 帮助 读者 尽 























快 掌握 罗 克 韦 尔 自动 化 的 新 产品 和 新 技术 。 作 为 中 国 大 学 项 目的 重要 成 员 








东北 大 学 罗 克 


韦 尔 自动 化 实验 室 自 2003 年 以 来 出 版 了 十 几 本 教材 ， 特 别 是 以 Micro 系列 为 主体 的 小 型 控 
制 系统 教材 ， 目 前 已 编写 了 《智能 电器 与 MicroLogix 控制 器 》、《 MicroLogix 控制 器 应 用 实 
例 》 和 《MicroLogix 核心 控制 系统 》 三 本 教材 。2011 年 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 又 推出 了 Mi- 














cro800 系列 控制 器 ， 该 控制 器 体积 小 、 功 能 强 、 配 置 灵活 、 性 价 比 高 ， 非 常 适用 于 高 校 开 有 


实 训 ， 更 适用 于 原始 设备 制造 商 (OEM) 在 解决 方案 上 的 灵活 选择 。 
本 书 由 东北 大 学 钱 晓 龙 、 罗 克 韦 尔 自 动 化 公司 的 谢 能 发 主编 。 全 书 共 分 11 












































章 ， 其 中 罗 











克 韦 尔 自动 化 公司 的 李磊 先生 负责 第 1 章 Micro800 控制 器 硬件 和 第 2 章 Micro830 控制 器 硬 
件 的 编写 ,详细 讲 述 了 这 两 款 控制 器 硬件 系统 的 组 成 和 特点 以 及 可 选 的 敬 入 式 模块 的 功能 ; 
鲍 艳 负责 第 3 Æ Micro850 控制 器 硬件 和 第 8 章 温度 控制 系统 的 编写 ， 重 点 介绍 了 Micro800 
系列 控制 器 特殊 的 PTO, HSC 功能 以 及 Micro850 控制 器 扩展 式 模块 的 特点 和 使 用 ， 同 时 对 
PID 功能 块 的 使 用 进行 分 析 ; 钱 晓 龙 负责 第 4 së CCW 编程 软件 的 使 用 和 第 5 章 Micro800 控 






































制 器 的 编程 指令 ， 介 绍 了 软件 的 安装 、 组 态 等 过 程 ， 详 细 讲 解 了 编程 指令 的 功 外 





E, KRAK 


如 何 利 用 CCW 编程 软件 对 Micro800 控制 器 进行 编程 ; 谢 能 发 先生 负责 第 6 章 速 度 控制 系统 
的 编写 ， 主 要 以 速度 控制 系统 的 设计 与 实现 为 例 ， 教 会 大 家 对 PowerFlex 525 变频 器 和 Panel- 
View Component 触摸 屏 进 行 组 态 ; 王 圣 炜 负责 第 7 章 位 置 控 制 系统 的 编号， 侧重 对 Micro800 











控制 器 的 PTO 功能 和 HSC 高 速 计数 器 的 使 用 进行 讲解 ， 同 时 介绍 了 Kinetix 3 型 


I 伺服 驱动 器 


的 使 用 ; 罗 克 韦 尔 自动 化 的 王 宏 善 先生 负责 第 9 Æ Micro800 控制 器 的 网 络 通信 的 编写 ， 讲 





R Y Micro800 系列 控制 器 网 络 通信 的 儿 种 方法 ， 即 RS-232. RS-485. Ethernet/ 





IP 和 OPC 等 


通信 方式 。 东 北大 学 秦皇岛 分 校 的 李 秋 明 负 责编 写 第 10 章 PowerFlex 525 变频 器 的 以 太 网 通 
信和 第 11 章 PowerFlex 4M 变频 器 的 集成 ， 以 两 个 实验 设计 的 例子 讲解 了 小 型 控制 系统 的 集 


成 。 























东北 大 学 罗 克 韦 尔 自动 化 实验 室 的 同学 对 蔬 中 的 所 有 实验 进行 了 验证 。 其 中 郭 海 、 李 宪 














英 、 冯 德 趟 、 司 维 、 武 冰 、 修 雨情 、 郑 小 帆 、 任 家 硕 参 与 了 书 中 部 分 内 容 的 编写 。 本 书 是 在 
罗 克 韦 尔 自动 化 市 场 部 张 玉 梅 女士 的 积极 推动 下 完成 的 ， 同 时 她 还 与 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 产 








品 经 理 谢 能 发 先生 和 软件 经 理 王 玉 凯 先生 参与 了 书 中 提纲 的 制订 和 内 容 编写 ， 并 提供 了 大 量 














的 素材 。 特 别 是 谢 能 发 先生 在 书稿 最 后 阶段 做 了 认真 的 审核 ， 提 出 了 许多 有 建设 性 的 意见 ， 
完善 了 本 书 的 内 容 。 罗 克 韦 尔 自动 化 中 国 大 学 项 目 部 的 李 森 小姐 和 吕 闫 珊 小 姐 也 一 直 关 注 着 








本 书 的 出 版 并 参与 了 编写 ， 他 们 给 予 了 我 们 各 方面 的 帮助 ， 同 时 也 提出 了 大 量 
在 此 表示 最 诚挚 的 谢意 。 
全 书 以 Micro850 控制 器 的 使 用 为 基调 ,同时 兼顾 与 PanelView Component 



































宝贵 的 意见 ， 


人 机 界面 和 





PowerFlex525 变频 器 的 系统 组 成 。 可 以 说 ， 本 书 是 对 Micro800 控制 系统 灵活 运用 的 归纳 与 总 
结 ， 本 书 的 着 眼 点 是 教会 读者 如 何 将 使 用 放 在 第 一 位 ， 使 Micro800 控制 器 的 特点 能 够 在 实 


HII 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 





战 中 得 到 淋漓 尽 致 的 发 挥 。 


























很 示 够 ， 书 中 难免 有 错误 和 不 受 之 处 ， 冤 请 广大 读者 批评 指正 。 


编者 于 东北 大 学 
2015 年 1 月 4 日 


由 于 编者 水 平 有 限 ， 特 别 是 对 Micro800 控制 器 的 通信 扩展 能 力 在 实际 应 用 中 的 积累 还 
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1.1 Micro800 控制 各 的 硬件 特性 


Micro800 系列 控制 器 是 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 全 新 推出 的 新 一 代 微型 PLC， 此 系列 控制 器 
具有 超过 21 种 模块 化 的 插件 ， 控 制 器 的 点 数 从 10 点 到 48 点 不 等 ， 可 以 实现 高 度 灵活 的 硬 
件 配 置 ， 在 提供 足够 的 控制 能 力 的 同时 满足 用 户 的 基本 应 用 ， 并 且 便 于 安装 和 维护 。 不 同型 
号 的 控制 器 之 间 的 模块 化 插件 可 以 共用 ， 内 置 RS-232、RS-485 USB 和 Ethernet/IP 等 通信 
接口 ， 有 强大 的 通信 功能 。 人 免费 的 编程 软件 支持 功能 块 一 体 化 编程 ， 并 可 使 用 USB 编程 电 
缆 ， 给 编程 人 员 带 来 了 极 大 的 便利 ;还 可 以 提供 完整 的 机 器 控制 方案 。Micro800 共有 4 个 系列 
的 控制 器 ， 分 别 为 Micro810 Micro820. Micro830 和 Micro850 ， 它 们 型 号 的 含义 如 图 1-1 所 示 。 

2080 - LC30 -24 Q W B 






















































































目录 号 a 
其 — A = 120/240 VAC 
基本 单元 B = 24VDC 
LC10 = Micro810 D = 12VDC 
LC20 = Micro820 N 
LC30 = Micro830 输出 类 型 f 
LC50 = Micro850 B = 24VDC 拉 出 型 
V = 24VDC 灌 人 型 
TO 数量 W = 继电器 
10, 12,16. 输入 类 型 : 
20 、24 、48 A = 110VAC 或 110/220VAC 
Q = 24VAC/DC 
D = 12VDC 
图 1-1 控制 器 型 号 含义 











Micro810 相当 于 一 个 带 高 电流 继电器 输出 的 智能 型 继电器 , 兼 具 微型 PLC 的 编程 功能 。 

Micro820 控制 器 专用 于 小 型 单机 及 远程 自动 化 项 目 。 其 含有 上 通信 式 以 太 网 端口 、 串 行 端 
口 以 及 用 于 数据 记录 和 配方 管理 的 MicroSD 插 模 。 该 系列 控制 器 采用 20 点 配置 ， 可 容纳 多 
达 两 个 功能 性 插件 模块 。 同 时 支持 Micro800 远程 LCD (2080-REMLCD) 模块 ， 可 轻松 地 本 
置 IP 地 址 等 设置 ， 并 可 用 作 简 易 的 IP65 文本 显示 器 。 

Micro830 控制 器 用 于 单机 控制 的 应 用 。 其 具备 灵活 的 通信 和 LO 功能 ， 可 搭载 多 达 5 个 
功能 性 插件 ， 并 提供 10 点 、16 点 、24 点 或 48 点 配置 。 

Micro850 可 扩展 控制 器 用 于 需要 更 多 数字 量 和 模拟 量 IO 或 更 高 性 能 模拟 量 IO 的 应 
用 。 其 支持 多 达 4 个 扩展 WO。 凭借 舰 入 式 10/100 Base-T 以 太 网 端口 ，Micro850 控制 器 能 
够 包含 额外 的 通信 连接 选 件 。 

Micro800 控制 器 有 不 同 的 特性 ， 可 以 根据 需求 选择 不 同 的 控制 器 类 型 。Micro800 控制 器 
特性 比较 见 表 1-1。 








表 1-1 Micro800 控制 器 特性 比较 







































































Micro810 Micro820 Micro830 Micro850 
j 12 点 20 点 10 点 |16 点 |24 点 48 点 | 24 点 48 点 
USB2. 0( 非 隔离 型 ) 
10/100Base T 以 大 T 
f USB2. 0( 非 隔离 型 ) RS-232/RS-485 非 隔 
通信 端口 PER ane RS-232/RS-485 非 隔离 | 离 型 复 用 串 行 端口 
Wa I Fla | 离 RITI 
ii 配器 ) RS-232/RS-485 非 . u 
55 E 型 复 用 串 行 端口 10/100 Base T 以 太 
HANE PIT l 
k 网 端口 (RJ-45) 







































































































































































第 1 章 Micro800 控制 器 硬件 
( 续 ) 
Micro810 Micro820 Micro830 Micro850 
12 点 20 点 10 点 |16 点 |24 点 148 点 | 24 点 48 点 
数字 量 1⁄O 点 12 19 10 | 16 | 24 | 48 24 48 
1 个 0…10V 模拟 量 
输入 
可 将 4 个 DC24V 的 | 可 将 4 个 DC24V 数 
u 数字 量 输 入 共享 为 0| 字 量 输入 配置 为 0… 大 通过 功能 性 插件 模块 
基本 模拟 1⁄O 通道 E i 通过 功能 性 插件 模块 。 | U 
…10V 模拟 量 输 入 |10V 模拟 量 输入 ( 仅 和 扩展 IO 
( 仅 限 直流 输入 型 ) 限 直 流 输 入 型 )， 并 
可 通过 功能 性 插件 
模块 
功能 性 插件 模块 数量 0 2 2 2 3 5 3 5 
最 大 数字 量 1⁄O 数 12 35 26 | 32 | 48 | 88 132 
Micro800 远程 LED 
、 液晶 显示 器 ， 带 有 | (2080-RE MLCD ) 
支持 的 附件 或 功能 性 | C 
s. 备份 存储 模块 除 2080-MEM BAK- 所 有 功能 性 插件 模 
S USB 适配器 RTC 外 的 所 有 功能 性 
插件 块 
支持 的 扩展 IO 一 = 一 所 有 扩展 1⁄O 模块 
电源 AC120240V 和 | 基本 单元 内 置 了 24V 直流 电源 ， 此 外 还 提供 可 选 的 外 部 120/240V 交流 
四 DC12/24V 电源 
每 个 基本 指令 
基本 指令 速度 | 
为 2.Shs 
最 小 扫描 /循环 时 间 <0.25ms <4ms <0.25ms 
软件 Connected Components Workbench 








Micro800 # li| gë 3 Ée FERILL 1-2, Micro800 控制 融 的 编程 软件 部 是 CCW 软件 ， 痢 可 






















































































以 使 用 梯形 图 、 功 能 块 和 结构 化 文本 进行 编程 ， 区 别 于 不 同系 列 的 Micro800 控制 器 ， 其 程 
序 步 数 和 数据 字 节 数 不 同 。 
表 1-2 Micro800 控制 器 比较 
ate Micro810 Micro820 Micro830 Micro830 Micro830 Micro850 Micro850 
12 点 20 点 10/16 点 24 点 48 点 24 点 48 点 
程序 步 数 2K 10K 4K 10K 10K 10K 10K 
数据 字 节 数 2KB 20KB 8KB 20KB 20KB 20KB 20KB 
编程 语言 梯形 图 、 功 能 块 图 、 结 构 化 文本 
用 户 自 定 义 功 能 块 有 
浮 点 32 位 和 64 位 
PID 回路 控制 有 (数量 只 取决 于 内 存 大 小 ) 
串 行 端口 协议 无 Modbus RTU 主 站 /从 站 ，ASCIIL/ 二 进 制 ，CIP 串 行 














循序 渐进 Micro800 控制 系统 




















对 于 通信 端口 的 配备 见 表 1-3。 其 中 Micro810 控制 器 只 能 通过 USB 端口 编程 ，Micro830 
控制 器 只 能 有 USB 端口 种 行 端口 ，Micro820 和 Micro850 控制 器 都 可 以 有 USB 端口 、 串 行 
端口 和 以 太 网 端口 ， 其 区 别 在 于 Micro820 控制 器 只 有 连接 了 远程 LCD 模块 (2080-REMLCD ) 
才 带 有 USB 端口 。 





表 1-3 Micro800 通信 配备 









































I 串 行 端口 ， 串 行 端口 功能 性 插件 以 太 网 
控制 器 USB 编程 端口 
CIP 串口 ModbusRTU ASCI 二进制 | EtherNet/IP Modbus TCP 
Micro810 有 ( 带 适 配器 ) 无 
Micro820 有 ( 带 2080-RE MLCD ) 有 主 站 /从 站 有 有 有 
Micro830 有 有 主 站 /从 站 有 无 无 
Micro850 有 有 主 站 /从 站 有 有 有 























Micro800 控制 带 模 拟 量 WO 和 热电 偶 / 热 电阻 的 比较 见 表 1-4。 
R14 Micro800 控制 器 模拟 量 IO 和 热电 偶 / 热 电阻 的 比较 






































Micro830 Micro850 
属性 Micro810 Micro820 oe 
( 带 功能 性 插件 ) (TJ JE TO) 
性 能 等 级 低 低 中 高 
不 E; pz h = xr 
a 否 否 否 
(提高 抗 干扰 度 ) 





模拟 量 输入 :14 位 输入 ， 
模拟 量 1⁄0; 12 +0.1% 

位 ,1% 热电 偶 /热电 | 模拟 量 输 出 : 12 位 输出 ， 
D 模拟 量 输入 : 10| 模拟 量 V0: 12 ; 
分 辩 率 和 精度 | 、 gd are | Ps 0.133% (电流 ) 0.425% ( 电 

位 ，5% (2% 带 校准 ) | 位 ，5% (2% 带 校准 ) | asp nek pu 
冷 端 温度 补偿 (CJC JE) 

for TC); +1.2°C 热电 偶 : +0.5… +3. 0% 
热电 阻 : +0.2:… +0. 6%C 














刷新 速率 只 取决 于 | 刷新 速率 只 取决 于 












































输入 刷新 速率 和 ' . 200ms/ 通 道 ，50/| 所 有 通道 gms， 带 或 不 带 
i a: 程序 扫描 周期， 滤波 | 程序 扫描 周期， 滤波 | oy a a i 
JO Z Uo Z Uo 
措施 有 限 措施 有 限 
最 大 屏蔽 电缆 长 度 10m 100m 





























1.2 ”Micro810 控制 器 的 IO 配置 


Micro810 控制 器 按照 其 下 0 点 数 可 以 分 为 三 种 款 型 :12 点 、18 点 和 24 点。 具体 如 下 : 

12 点 : 2080-LC10-12QWB 、2080-LC10-12AWA 、2080-LC10-12QBB 2080-LC10-12DWD; 18 

+: 2080-LC10-18QWB、2080-LC10-18AWA、2080-LC10-18QBB、 2080-LC10-18MWA; 24 
: 2080-LC10-24QWB 、2080-LC10-24AWA 、2080-LC10-24QBB 、2080-LC10-24 MWA, 
12 点 控制 絮 的 外 形 如 图 1-2 所 示 ， 它 是 一 种 固定 式 的 控制 句 ， 具 体 描述 见 表 1-5。 


. 
IN e 


点 


INN 


L. 


第 1 章 Micro800 控制 器 硬件 


















































w 3 R 1-5 Micro810 (12 点 ) 控制 器 硬件 说 明 
标号 描 述 

1 电源 模块 
2 电源 指示 灯 
3 输入 接线 端子 
4 安装 也 
5 USB 端口 , 仅 用 来 插 USB 适配器 模块 
0 DIN 导轨 卡 件 

图 1.2 Micro810 控制 器 外 形 (12 点 ) Ñ TREN 





Micro810 控制 项 有 12 PPG, AEE Eg VO 配置 不 同 。 控 制作 的 O 数据 见 
表 1-6。 















































表 1-6 Micro810 控制 器 VO 数据 
输 ”入 输出 
控制 器 AC AC DC/AC DC DC24V D a 
120V 240V 24V 12V 6 拉 出 型 “r 
2080-LC10-12Q WB 8 4 4 
2080-LC10-12AWA 8 4 
2080-LC10-12QBB 8 4 4 
2080-LC10-12DWD 8 4 4 
2080-LC10-18QWB 12 6 4 
2080-LC10-18AWA 12 6 
2080-LC10-18QBB 12 6 4 
2080-LC10-18MWA 12 6 
2080-LC10-24QWB 16 8 4 
2080-LC10-24AWA 16 8 
2080-LC10-24QBB 16 8 4 
2080-LC1024MWA 16 8 























下 面 以 2080-LC10-12QWB 控制 器 为 例 介 绍 Micro810 控制 器 输入 /输出 端子 的 使 用 方法 。 
该 控制 器 的 外 部 接线 端子 图 如 图 1-3 所 示 。 
此 模块 有 4 路 数字 量 输出 ， 都 是 继电器 类 型 ，8 路 数字 量 输入 ， 其 中 1-04 ~ I07 既 作 为 
数字 量 输入 ， 也 作为 4 路 模拟 量 输入 ， 它 们 共用 一 路 端子 。 
12 点 的 Micro810 控制 器 不 能 使 用 Micro800 控制 器 其 他 的 共和 信 式 或 者 扩展 式 模块 ， 但 是 
它 支 持 USB 适配器 模块 和 LCD (液晶 显示 器 ) 模块 ， 其 中 LCD 模块 可 以 作为 内 存 备份 
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模块 。 
注意 : 在 通电 的 情况 下 ， 舱 入 和 拔 出 模块 会 产生 电弧 ， 可 能 会 造成 人 身 伤害 或 者 设备 损 
坏 。 所 以 在 操作 环境 不 安全 的 情况 下 ， 骨 入 和 拨 出 模块 之 前 一 定 要 确保 断 电 ， 这 样 才 不 会 因 
为 电弧 而 造成 危害 
se [COMO 1-00 t01 102 103 DF L04 I05 106 1-071 


24 


Do eeeeeeee@ee@eg@ 
e@ O08 @@ 0O 
| N j SM 01 9 O-02 COM3 O-03 


图 1-3 Micro810 控制 锅 外 部 接线 端子 图 (12 点 ) 


1.3 Micro810 控制 器 的 LCD 功能 


2080-LCD 模块 可 以 作为 Micro810 控制 器 的 内 存 备 份 模块 ， 它 给 监视 控制 器 状态 和 组 态 
控制 恬 带 来 了 便利 。 在 安全 的 环境 下 ， 此 模块 支持 热 插 拔 。 
首先 介绍 LCD 模块 面板 上 按钮 功能 ， 见 表 1-7。 
表 1-7 按钮 功能 
按钮 功 能 
“OK” 键 | 进入 下 一 级 菜单 ， 存 储 输 入 信息 ; 应 用 更 改 内 容 
方向 键 ”| ”更 改革 单项 ， 更 改 值 ， 更改 位 置 
“ESC” 键 | 返回 上 一 级 菜单 ;取消 自 上 次 保存 后 所 输入 的 全 部 内 容 ， 多 次 重复 按 ， 返 回 主 菜单 



























































Micro810 控制 器 的 LCD 面板 的 操作 菜单 结构 如 图 14 所 示 。 

当 控 制 器 上 电 以 后 ， 首 先 显 示 的 是 启动 界面 ， 这 里 默认 为 LO 监视 界面 ， 同 时 按 住 
“OK” 键 和 “ESC” 键 可 以 进入 主 菜 单 ， 主 菜单 有 6 个 菜单 选项 : Mode Switch (模式 转换 开 
关 ) SR Function (智能 继电器 功能 块 )、Variables (变量 )、1/O Status (I/O 状态 )、Ad 
vanced Set (高 级 设置 ) 和 Security (安全 设置 )。 通 过 向 上 / 癌 下 得 头 来 移动 光标 ， 对 主 菜单 
中 各 个 项 的 功能 进行 选择 。 


1.3.1 模式 转换 功能 


Micro810 PERZEN LOD 模块 带 有 控制 副 模 式 转 换 功 能 ， 在 主 羔 单 界面 ， 通 过 LCD 键盘 
上 的 向 上 或 回 下 键 选择 Mode Switch (模式 转换 开关 )。 

模式 转换 开关 具有 如 下 位 置 : PROG Mode (编程 模式 ) 和 RUN Mode (运行 模式 )。 可 
以 通过 LCD 上 的 模式 切换 界面 改变 模式 转换 开关 位 置 ， 如 图 1-5 所 示 。 箭 头 表 明 当 前 模式 
转换 开关 的 位 置 。 

按 回 上 或 回 下 键 ， 选 择 所 需要 的 控制 豆 模 式 ， 然 后 按 “OK” 键 将 控制 硕 设 置 成 箭头 所 
指 的 模式 。 

除了 开机 信息 界面 以 外 的 其 他 LCD 内 置 界面 也 会 在 右上 角 显 示 当 前 模式 转换 开关 位 置 ， 
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局 动 界 面 如 图 1-6 所 示 。 本 例 中 ,模式 转换 开关 处 于 PROG ( 编程) 位置。 模式 转换 完成 
后 , # “ESC” $E, 返回 到 主 菜 单 界面 。 


( mmm D 


同时 按 下 “ESC” 
键 和 “OK 键 
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系统 信息 
故障 代码 
a 
安全 设置 Security 

高 级 设置 Advance Set p e 
PABURS 
friik 


按 下 ESC HE =: 按 下 OK 键 
LCD EAE 





模式 转换 开关 Mode Switch 


智能 继电器 功能 SR Function 








变量 Variable 








IO 状态 I/O Status 


地 




















图 14 Micro810 控制 妖 的 LCD 操作 菜单 结构 
š Ë E ò PR 
[MdSwitch] PR Loe 14:25 RE 
PROG Mode [- 00000000 


-RUN Mode 91234567 
| 0- 0000 


图 1-5 模式 转换 图 1-6 启动 界面 


1.3.2 智能 继电器 功能 


Micro810 控制 右 的 LCD 面板 具有 智能 继 电 需 功能 。 在 没有 电脑 的 情况 下 ， 编 程 人 员 可 
以 用 LCD 面板 对 控制 器 程序 进行 简单 的 编写 和 修改 。 在 主 菜单 上 ， 通 过 上 下 键 选 择 功 能 块 
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循序 渐进 Micro800 控制 系统 

















编程 ， 按 “OK” 键 进入 编程 界面 。 在 编程 界面 的 左上 角 为 功能 块 的 编写， 用 上 下 键 可 以 改 
变 功 能 块 编号 ， 显 示 出 其 他 的 功能 块 。 选 定 功 能 块 以 后 ， 按 左右 键 可 以 选择 要 修改 的 参数 ， 
选 定 参数 后 ， 待 修改 的 参数 会 内 烁 ， 编 程 人 员 可 用 上 下 键 来 修改 参数 的 值 ， 修 改 完成 后 按 
“OK” 键 进行 保存 ， 然 后 用 左右 键 来 选择 其 他 参数 。 编 程 界 面 如 图 1-7 所 示 。 

12 点 的 Micro810 控制 项 有 8 个 智能 继 电 融 功能 块 ， 0081 






















































































编程 人 员 可 以 使 用 LCD 和 按钮 来 组 态 智 能 继电器 功能 19 
块 ， 控 制 4 个 继电器 输出 ，8 个 功能 块 分 别 是 : 
CTU 一 一 加 计数 器 ; 10 
TON 一 一 延 时 打开 计时 器 ; HAHA 
DOY 一 一 当 实 时 时 钟 的 值 在 年 、 月 、 日 时 间 设 定 范 
围 内 时 ， 把 输出 置 为 真 ; 图 1-7 编程 界面 


TOW 一 一 当 实 时 时 钟 的 值 在 天 、 小 时 、 分 钟 时 间 设 
定 范围 内 时 ， 把 输出 置 为 真 ; 

CTD 一 一 减 计 数 融 ; 

TONOF 一 一 梯级 为 真 时 为 延 时 打开 计时 器 ， 当 梯级 为 假 时 ， 为 延 时 断 开 计时 器 ; 

TP 一 一 脉冲 计时 器 ; 

TOF 一 一 延 时 断 开 计 时 器 。 

下 面 将 介绍 如 何 组 态 上 述 智 能 继电器 功能 块 。 

1. 组 态 加 计数 器 (CTU) 

1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 就 
会 进入 主 菜单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ， 显 示 控 制 输出 0 ( 即 00) 的 功能 
系统 先 显示 控制 的 输出 ， 选 定 输出 后 需要 选择 使 用 的 功能 块 。 

4) Fm ERE, 这 里 选择 控制 输出 001 的 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ， 选 定 指令 参数 ， 定 位 到 CTU 功能 块 。 

6) 选 定 现场 参数 CLK， 这 个 参数 用 来 触发 计数 器 。 

7) 选 定 现场 参数 RESET， 这 个 输入 参数 用 来 强制 计数 器 复位 。 

8) 设置 参数 PV ( 预 设 值 ) 为 00003。 

9) 按 向 右键 ,定位 到 屏幕 选择 参数 。 组 态 CTU 功能 块 如 图 1-8 所 示 。 

10) 按 “OK” 键 ， 保 存 对 参数 的 修改 ， 此 时 会 弹出 一 条 信息 询问 是 否 保存 对 参数 的 修 
改 ,， 按 “OK” 键 保存 修改 。 提 示 信 息 如 图 1-9 所 示 。 

这 样 就 完成 了 对 功能 块 CTU 的 组 态 ， 此 组 态 的 预 设 值 是 3， 当 CLK 由 假 到 真 变化 3 次 
时 ， 累 加 值 CV 的 值 变 为 3， 和 预 设 值 PV 相等 ， 此 时 输出 位 Q 就 会 变 为 真 ， 当 按 复位 键 
RESET HJ, CV 值 被 清 零 。 

2. 组 态 延 时 打开 计时 器 (TON) 

1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 就 
会 进入 主 菜单 。 
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屏幕 选择 参数 


图 1-8 组 态 CTU 功能 块 


3) 按 向 下 键 ， 选 择 智 能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ， 显 示 控 制 输出 000 的 功能 块 。 

4) 按 向 右键 ， 寻 找 指令 参数 ， 通 过 上 下 键 找 出 TON 指令 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ， 选 择 输入 参数 IN ， 这 个 参数 用 来 启动 计时 器 。 

6) 按 向 上 键 ， 给 输入 参数 IN 选择 适当 的 输入 点 。 

7) 按 向 右键 ， 选 择 时 间 分 辩 率 参数 Time-Resolution ， 这 个 参数 决定 计时 器 的 计时 单位 。 

8) 按 辐 下 键 ， 改 变 时 间 分 辨 率 参 数 ， 设 为 MM: SS。 延 时 接 通 定时 天 组 态 如 图 1-10 
所 示 。 


PT 参数 的 第 
一 个 数字 输入 


时 间 分 辩 率 参数 





图 1-9 ”提示 信息 图 1-10 ” 延 时 接 通 定时 需 组 态 


9) 按 向 右键 ， 设 置 预 设 值 PT 参数 的 第 一 个 数字 输入 ， 如 图 1-10 所 示 。 把 PT 参数 的 值 
设 定 为 02: 30。 

10) 按 “OK” 键 , 保存 对 参数 的 修改 ,弹出 提示 信息 后 ， 再 次 按 “OK” 键 ,保存 
修改 。 

这 样 就 完成 了 对 TON 的 组 态 ， 当 输入 IN 由 假 到 真 时 ,计时 右 开 始 计时 ， 累 加 值 ET 的 
值 开始 增加 ， 当 ET 的 值 等 于 PT 的 值 时 ， 输 出 位 Q 变 为 真 。 

3. 组 态 DOY 功能 块 

DOY 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-8 ， 所 需要 的 步 又 如 下 : 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 





表 1-8 DOY 功能 块 参数 设置 























参数 组 S 值 参数 组 态 值 
Q Q03 Y/C 0 

Channel A On 11/08/18 ( YY/MM/DD) 
EN 103 off 11/08/19 ( YY/MM/DD) 


1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 
人 主 菜 单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智能 继 电 需 功能 。 按 “OK” 键 进入 。 

4) 按 回 下 键 ， 找 出 控制 输出 003 的 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ， 定 位 到 功能 块 指令 参数 。 通 党 默认 为 DOY 指令 功能 块 ， 如 果 不 是 可 通过 
上 下 键 定位 到 DOY 指令 功能 块 。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 通 道 参数 ， 并 显示 通道 A。 组 态 DOY 功能 块 如 图 1-11 所 示 。 

















图 1-11 组 态 DOY 功能 块 


7) 按 向 右键 ， 选 择 EN 参数 。 按 向 下 键 ， 把 EN 参数 的 值 变 为 103 。 

8) 按 向 右键 ， 选 择 On 参数 的 数字 输入 ， 如 图 1-12 所 示 ， 把 On 的 日 期 设 定 为 11/08/ 
18 (YYZMMZDD ) ， 完 成 参数 On 的 设置 。 Das ` 

9) 按 向 右键 ， 选 择 Of 参数 的 数字 输入 ， 用 同样 方 
法 把 它 的 值 设 定 为 11/08/19 (YYZMMZDD ) Xf DOY ZJ 
REIR On 和 0 企 参 数 的 设置 如 图 1-12 所 示 。 

10) 按 “OK” 键 两 次 保存 设置 。 

DOY 指令 的 功能 是 当 实时 时 钟 的 时 间 在 所 设 定 4 个 
通道 之 中 任何 一 个 通道 的 On 和 Off 参数 之 间 时 ， 输 出 位 图 1-12 对 DOY 功能 块 On 和 
就 变 为 真 。 所 以 ， 当 按 如 上 参数 设置 时 ， 如 果实 时 时 钟 Off 参数 的 设置 
的 时 间 值 位 于 2011/08/18 和 2011/08/19 之 间 ， 则 输出 位 将 变 为 真 。 

4. 组 态 TOW 功能 块 

TOW 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-9, ， 所 需要 的 步 又 如 下 : 

表 1-9 TOW 功能 块 参数 设置 

















参数 组 & 值 参数 组 态 值 
Q Q02 D/W 0 
Channel A On MO-08: 30 
EN 103 off MO-08: 31 
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1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 就 
会 进入 主 菜单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智 能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ， 显 示 控 制 输出 000 功能 块 。 

4) 按 辐 上 键 ， 找 出 控制 输出 002 的 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ,定位 到 功能 块 指 令 参 数 。 通 党 默认 为 TOW 指令 功能 块 ， 如 果 不 是 可 通 
过 上 下 键 定 位 到 TOW 指令 功能 块 。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 通道 参数 ， 这 里 显示 为 通道 A。 

7) 按 向 右键 ， 选 择 EN 参数 。 按 向 下 键 ， 把 EN 参数 设置 为 103。 

8) 按 向 右键 ， 选 择 D/W 参数 。 

9) 按 向 右键 ,选择 On 参数 的 数字 输入 为 M0-08: 30, 

10) 用 同样 的 方法 ， 把 Off 参数 设 为 MO-08: 31。 

11) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TOW 功能 块 如 图 1-13 所 示 。 

TOW 指令 的 功能 是 当 实 时 时 钟 的 时 间 在 所 设 定 4 个 通道 之 中 任何 一 个 通道 的 On 和 Off 
参数 之 间 时 ， 输 出 位 就 变 为 真 。 所 以 ， 当 按 如 上 设置 参数 时 ， 如 果实 时 时 钟 的 时 间 位 于 星期 
— 8:30 到 8:31 之 间 ， 则 输出 位 将 变 为 真 。 

5. 组 态 减 计数 器 ( CTD) 

CTD 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-10 ， 所 需要 的 步骤 如 下 : 

表 1-10 CTD 功能 块 参数 设置 
































参 数 组 S 值 
Q Q00 
CLK 101 
LOAD 102 
PV 00010 





图 1-13 组 态 TOW 功能 块 


1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 
人 主 菜 单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智 能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ， 显 示 控 制 输出 000 功能 块 。 

4) 按 向 右键 ， 定 位 功能 块 指 令 参 数 ， 通 过 上 下 键 选择 CTD 指令 。 

5) 按 向 右键 ， 选 择 CLK S% tm EE, 把 CLK 的 值 设 为 I01 。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 LOAD 参数 。 按 向 上 键 ， 选 择 102. 

7) 按 向 右键 ， 定 位 到 PV 数字 输入 参数 ， 并 把 值 设 定 为 00010。 

8) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 CTD 功能 块 如 图 1-14 所 示 。 

重 令 功能 是 当 CLK 由 假 到 真 变化 10 次 时 , CV 的 值 变 为 0， 此 时 输出 位 Q 就 会 变 为 真 ， 
但 LOAD 由 假 到 真 变化 一 次 后 ，CV 的 值 又 重新 变 为 10， 输 出 位 Q 变 为 假 。 

6. 组 态 TONOF 

TONOF 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-11， 所 需要 的 步骤 如 下 : 




















循序 渐进 Micro800 控制 系统 





表 1-11 TONOF 功能 块 参数 设置 























参数 组 态 值 
Q Q01 
IN 103 
Time Resolution SS: MS 
PT 15: 000 
PTOF 20: 000 


图 1-14 组 态 CTD 功能 块 


1) 接 通 Micro810 控制 希 电 源 。 





2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 IO 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 











入 主 菜单 。 
3) 按 向 下 键 ， 选择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ,显示 控制 输出 000 功能 块 。 
4) 按 向 右键 ， 定 位 到 功能 块 指令 参数 ， 通 过 上 下 键 选择 TONOF 指令 。 


5) 按 向 右键 ， 选 择 参 数 IN。 这 个 参数 用 来 启动 内 部 计时 右 。 按 向 上 键 ， 把 参数 IN 设 


为 103 。 


6) 按 向 右键 ， 选 择 Time Resolution 参数 ， 这 个 参数 决定 计时 需 的 计数 单元 。 按 向 下 键 ， 


把 它 设 为 SS: MS, 
7) 按 向 右键 ， 选 择 PT 参数 的 数字 输入 ， 并 把 值 设 定 为 15: 000。 
8) AHE, W PTOF 参数 ， 用 同样 的 方法 把 PTOF 设置 为 20: 000。 
9) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TONOF 功能 块 如 图 1-15 所 示 。 


TONOF 指令 的 功能 是 当 输 入 IN 由 假 到 真 时 ，ET 开始 计时 ; 当 ET 等 于 PT 时 ， 输 出 Q 
变 为 真 ( 延 时 通 ); 同时 释放 IN，ET 变 为 0:000。 当 IN 再 次 由 假 到 真 时 ，ET 开始 计时 ， 当 


ET 等 于 PTOF 时 ， 输 出 Q 变 为 假 〈 延 时 断 ) 。 
7. 组 态 脉冲 计时 器 (TP) 
TP 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-12， 所 需要 的 步 又 如 下 : 























al 表 1-12 TP 功能 块 参数 设置 
IB Ji Z 数 组 态 值 
15:006 arag 9 — 
IN 103 
at: i Time Resolution SS: MS 
PT 15: 000 





图 1-15 组 态 TONOF 功能 块 


1) 接 通 Micro810 控制 希 电 源 。 


2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 IO 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 














入 主 菜单 。 
3) 按 向 下 键 ， 选择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ,显示 控制 输出 000 功能 块 。 


4) 按 向 上 键 ， 选 择 控制 输出 002 的 功能 块 ， 按 向 右键 ,定位 到 功能 块 的 指令 参数 ， 并 


用 上 下 键 定位 到 TP 指令 。 
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5) 按 向 右键 ， 选 择 参 数 IN， 这 个 参数 用 来 启动 内 部 计时 器 。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 Time Resolution 参数 ， 这 个 参数 决定 内 部 计时 需 的 时 间 单 位 。 按 向 
下 键 ， 设 定 为 SS: MS, 

7) 按 向 右键 ， 选 择 PT 参数 的 数字 输入 进行 设置 。 

8) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TP 功能 块 如 图 1- 
16 所 示 。 

此 指令 完成 的 功能 是 当 输 入 IN 参数 有 一 个 由 假 到 真 的 
变化 时 ,启动 内 部 计时 右 ， 同 时 输出 Q 变 为 真 ， 当 累加 值 
ET 等 于 预 设 值 PT 时 ， 输 出 变 为 假 。 

8. 组 态 TOF 

TOF 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-13， 所 需要 的 步骤 如 下 : 

表 1-13 TOF 功能 块 参数 设置 





图 1-16 组 态 TP 功能 块 








参 数 组 & 值 参 数 组 态 值 
Q Q03 Time Resolution SS: MS 
IN 102 PT 15: 000 














1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 界面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 
人 主 菜单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ， 显 示 控 制 输出 000 功能 块 。 

4) 按 回 下 键 ， 选 择 控制 输出 003 功能 块 。 

5) 按 癌 右键 ， 定 位 到 功能 块 的 指令 参数 ， 并 通过 上 下 键 选择 TOF 指令 参数 。 

6) 按 回 右键 ， 选 择 参 数 IN ， 这 个 参数 用 来 启动 延 时 断 开 计时 器 。 按 加 下 键 ， 把 参数 IN 
的 值 设 定 为 102。 

7) 按 回 右键 ， 选 择 Time Resolution 参数 ， 这 个 参数 003 
决定 内 部 延 时 断 开 计时 器 的 时 间 单 位 。 按 向 下 键 ， 设 定 为 。 ”了 ga 
SS: MS. 本 

8) 按 回 右键 ， 选 择 PT 参数 的 数字 输入 进行 设置 。 

9) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TOF mfe ssas E 
图 1-17 所 示 。 | 

此 指令 的 功能 是 当 输入 IN 有 一 个 由 假 到 真 的 变化 时 ， 8147 组 态 TOF Re 
输出 变 为 真 。 当 输入 IN 由 真 变 假 时 ， 延 时 断 开 计时 器 开始 计时 ， 当 累加 值 ET 等 于 预 设 值 
PT 时 ， 输 出 就 由 真 变 为 假 。 


1.3.3 LO 状态 

























E 
a 


Micro810 控制 器 的 LCD 面板 上 提供 VO 状态 显示 ， 用 于 监视 控制 器 和 IO (输入 / 输 
出 ) 状态 。 在 主 菜 单 界面 中 ,使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 IO Status (状态 )， 然 
后 按 LCD RE “OK” E, Eilir LO 状态 界面 如 图 1-18 所 示 。 通 常情 况 下 ，LCD 的 
默认 界面 就 是 控制 姻 1⁄O 状态 界面 。 
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密码 激活 


操作 模式 


h 


用 户 显示 
通信 状态 指示 器 a 


4:22 RE 
LBG 14:22 NE 一 一 一 一 一 控制 器 时 钟 时 间 
i- 00000000 


01234567 
0- 0000 





输入 状态 指示 


输出 状态 指示 





图 1-18 Piilar VO 状态 界面 


图 中 指示 的 信息 有 : 


1) 


通信 。 


1.3. 


或 向 下 键 选 择 System Info ( 系统 信息 )， 按 “OK” 键 , 显示 系统 信 


2) 
3) 
4) 
5) 
6) 


4 


通信 状态 指示 需 : EJEN ART, W phar USB 接口 与 个 人 计算 机 (PC) 





用 户 显 示 : 当 为 实心 矩形 时 ， 表 示 用 户 用 LCD 指令 编写 了 一 个 用 户 自 定义 屏幕 。 
密码 激活 : 当 密 人 码 激活 时 ， 显 示 这 个 图 标 ;， 当 不 激活 时 ， 没 有 显示 。 

操作 模式 : 显示 控制 器 当前 的 模式 ， 有 编程 和 运行 两 种 模式 。 

控制 从 时 钟 时 间 : 显示 的 是 控制 融 时 钟 当前 的 时 间 。 

VORS: 当 输入 和 输出 断 电 时 ， 显 示 为 空心 的 矩形 ， 当 通电 时 为 实心 矩形 。 


高 级 设置 





























LCD 主 菜单 下 的 Advanced Set 〈 高 级 设置 ) 子 菜单 具有 以 下 功能 : 


System Info (系统 信息 ) ; 

Fault Code (故障 代码 ); 

LCD Setup (LCD 设置 ) ; 

Clock Setup ( 时钟 设 置 ) ; 
Language (语言 ) ; 

Input Filter (输入 滤波 器 )，; 

AI Calibration (模拟 量 输入 校正 ); 
PwrUp Behavior (启动 默认 状态 ); 
Memory Module (存储 模块 ) 。 


选择 主 表单 界面 上 的 Advanced Set (高 级 设置 ) 选项 ,， 按 “OK” 键 ,进入 高 级 设置 菜 
单 界面 ， 如 图 1-19 所 示 。 


1. 


LCD #J AAE LARI] VFR RPE AE Bi # 2645 PL 0 


系统 信息 [Advanced Set| 


在 Advanced Set (高 级 设置 ) 界面 中 ,使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 | Fault Code 


LED Setup 4 


息 界面 。 该 界面 可 以 识别 控制 器 的 目录 号 、 操 作 系统 固件 版 本 号 和 ”图 1-19 高 级 设置 
开机 固件 版 本 号 。 按 “ESC” 键 返回 到 高 级 设置 菜单 界面 。 子 菜单 界面 
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2. 故障 代码 
发 生 故 隐 时 ， 控 制 问 上 的 FAULT LED (故障 发 光 二 极 管 ) 红色 闪烁 ， 由 于 故 隐 代码 界 
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面 不 会 自动 显示 ， 因 此 需要 进入 故障 代码 界面 查看 LCD 显示 的 故障 代码 。 

在 Advanced Set (高 级 设置 ) 界面 中 ,使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 Fault Code 
(故障 代码 )， 按 “0K” 键 ,显示 故障 代码 界面 。 如 果 没 有 发 生 故 障 ， 显 示 “0000h”; 如 果 
发 生 故 障 ， 显 示 其 故障 代码 。 

按 “ESC” 键 返回 到 高 级 设置 菜单 界面 。 

3. LCD 设置 

在 Advanced Set (高 级 设置 ) 界面 中 ,使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 LCD Setup 
(LCD 设置 ) 。 按 “OK” 键 进入 设置 界面 ， 这 里 有 3 个 选项 : 

(1) Contrast (对 比 度 ) : 按 “OK” 键 进入 对 比 度 设置 界面 ， 通 过 按 左 右键 可 以 改变 对 
比 度 的 百分比 。 

(2) Back Light (7926): 按 “OK” 键 进入 背光 模式 设置 界面 ， 这 里 有 三 种 模式 : 模式 
0 为 屏幕 一 直 炸 灭 ; 模式 1 为 30s 无 操作 ， 屏 幕 就 炸 灭 ; 模式 2 为 屏幕 一 直 亮 。 控 制 器 默认 
为 模式 1， 通 过 上 下 键 可 以 在 三 种 模式 之 间 切 换 。 

(3) P-BUTTON (P 按 钮 ): 按 “OK” 键 进入 ， 有 使 能 和 不 使 能 两 种 状态 ， 通 过 上 下 键 
移动 箭头 ， 选 择 想 要 设 定 的 状态 ， 按 “OK” 键 即 可 。 

设置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 界面 。 

4. 时 钟 设置 

Micro810 控制 器 的 LCD 时 钟 ， 可 以 在 Advanced Set (高 级 设置 ) 界面 中 ， 使 用 LCD 键 
盘 上 的 同上 或 癌 下 键 选 择 Clock Setup (时 钟 设置 )， 按 “OK” 键 进入 设置 界面 ， 选 择 
CLOCK,， 按 “OK” 键 进入 ， 这 里 可 以 对 控制 右 时 钟 的 年 月 日 小 时 分 进行 设置 。 设 置 完成 
后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 界面 。 

5. 语言 

Micro810 控制 器 的 LCD 允许 用 户 给 控制 器 设 定 所 需要 的 语言 ， 供 用 户 选择 的 语言 有 : 
ENGLISH (英语 )、 简 体 中 文 、FRANCAIS (法 语 ) 、 西 班 牙 语 和 意大利 语 。 在 Advanced Set 
(高 级 设置 ) 界面 中 ， 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 Language (语言 ) 选项 ， 按 
“OK” 键 进入 ， 通 过 上 下 键 选 择 所 需要 的 语言 ， 然 后 按 “OK” 键 保存 设置 。 语 言 设 置 选项 
如 图 1-20 所 示 。 设 置 完 成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 界面 。 

6. 输入 滤波 器 

Micro810 FE mAr HY LCD 人 允许 用 户 给 控制 硕 输 
入 设 定 滤波 器 ， 在 Advanced Set (高 级 设置 ) 界 
面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 Input 
Filter (I A VE ir) 选项 ， 按 “OK” 刍 进入 ， 
通过 上 下 键 选择 所 需要 输入 组 ， 然 后 按 “OK” 
键 进 入 ， 通 过 上 下 键 改变 对 滤波 器 的 设置 ， 按 
“OK” 键 保存 设置 。 对 滤波 需 的 设置 共有 以 下 几 
#h: 自 定义 、28msAC、16msAC、08msAC、 图 1-20 语言 设置 选项 
32ms, 16ms 和 08ms。 上 默认 情况 下 为 自 定义 ， 对 本 地 输入 都 要 设 定 为 16ms。 设 置 完成 后 ， 按 
“ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 界面 。 
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7. 模拟 量 输入 校正 

Micro810 控制 右 的 LCD 允许 用 户 对 控制 融 的 四 组 模拟 量 输入 进行 校正 ， 在 Advanced Set 
(高 级 设置 ) 界面 中 , 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 AI Calibration (模拟 量 输入 校 
正 ) 选项 , 按 “OK” 键 进入 ,通过 上 下 键 选 择 所 需要 设置 的 输入 组 ， 按 “OK” 键 进入 。 
这 里 可 以 设置 校正 乘 数 和 补偿 系数 ， 通 过 左右 键 在 两 个 参数 之 间 切 换 ， 通 过 上 下 键 对 所 选 定 
的 值 进行 改变 ， 默 认 情 况 下 ， 校 正 乘 数 为 100， 补 偿 系 数 为 0。 设置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 
返回 高 级 设置 菜单 界面 。 

8. 启动 时 的 默认 状态 

Micro810 控制 絮 的 LCD 允许 用 户 对 控制 右 启 动 时 的 状态 进行 设置 ， 在 Advanced Set (高 
级 设置 ) 界面 中 , 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 PwrUp Behavior (启动 时 的 默认 状 
D) 选项 , 按 “0K” 键 进入 ,通过 上 下 键 选择 要 设 定 的 状态 ,这 里 有 三 种 状态 : 编程 模 
式 、 运 行 模式 和 故障 过 载 。 编 程 模式 和 运行 模式 只 能 选择 一 个 ， 故 障 过 载 可 以 和 其 他 两 个 中 
的 一 个 同时 选中 。 设 置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 界面 。 

9. 存储 模块 

Micro810 控制 器 的 LCD 允许 用 户 对 存储 模块 进行 设置 ， 在 Advanced Set (高 级 设置 ) 界 
面 中 , 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选择 Memory Module (存储 模块 ) 选项 ,， 按 “OK” 
键 进入 ， 通 过 上 下 键 选择 要 设 定 的 项 ， 有 以 下 四 种 可 供 选 择 : 

(1) MM Setup (存储 模块 设置 ): 这 里 有 “总 是 加 载 ” 和 “加 载 打 开 错 误 ” 两 种 状态 。 
通过 上 下 键 ， 选 择 所 要 的 状态 ， 按 “OK” 键 即 可 保持 设置 。 

(2) M800 一 MM (控制 器 到 存储 模块 ) : 把 程序 由 控制 器 移动 到 存储 模块 。 当 选择 此 功 
能 时 ， 按 “OK” 键 ， 会 弹出 确认 信息 ， 要 执行 此 动作 , 按 “OK” 键 即 可 。 

(3) MM 一 M800 〈 存 储 模块 到 控制 器 ) : 把 程序 由 存储 模块 移动 到 控制 器 。 当 选择 此 功 
能 时 ， 按 “OK” 键 ， 会 弹出 确认 信息 ， 要 执行 此 动作 , 按 “OK” 键 即 可 。 

(4) Clear MM (清空 存储 模块 ): 清空 存储 模块 。 当 选择 此 功能 时 ， 按 “OK” 键 ， 会 
弹出 确认 信息 ， 要 执行 此 动作 ,， 按 “OK” 键 即 可 。 

设置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 子 菜 单 界面 。 


1.3.5 保密 设置 


Micro810 控制 絮 的 LCD 主 菜单 的 最 后 一 项 是 安全 设置 ， 这 里 可 以 对 控制 絮 设 置 一 个 密 
码 ， 输 入 密码 后 ， 选 择 激活 密码 ， 控 制 絮 就 会 锁定 ， 用 LCD 对 控制 器 做 任何 设置 都 将 无 法 
进行 ， 必 须 先 去 除 密码 ， 才 能 对 控制 器 进行 设置 。 具 体操 作 如 下 : 

进入 主 菜单 ， 用 向 下 键 定位 到 “安全 ”项 , 按 “OK” 键 ,进入 密码 设置 界面 ， 按 
“OK” 键 ,激活 密码 ， 此 时 在 启动 界面 上 就 会 显示 密码 激活 的 图 标 ， 如 果 想 要 修改 对 控制 
全 的 设置 ， 则 要 先 选 择 不 激活 密码 ， 按 “OK” 键 进入 ,输入 密码 ， 再 按 “OK” 键 即 可 。 



































1.4 Micro820 控制 器 的 IO 配置 


Micro820 控制 器 的 VO 点 数 为 20， 并 附 有 一 个 以 太 网 口 和 一 个 文 持 RS-232/RS-485 的 
非 隔离 的 串 行 端口 ， 其 外 形 如 图 1-21 所 示 ， 有 具体 描述 见 表 1-14。 
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图 1-21 Micro820 控制 器 外 形 
K 1-14 Micro820 控制 器 硬件 说 明 


































































































标号 描 述 标号 描 jË 
1 电源 模块 连接 模 8 安装 底 角 
2 扩展 模块 卡 模 9 以 太 网 通信 接口 
3 安装 孔 10 包 源 模块 
4 扩展 模块 接口 11 状态 指示 器 
5 MicroSD Fimi 12 | 非 隔 离 RS-232/RS-485 串 行 通信 接口 
6 输出 信号 接线 端子 l | 输入 信号 接线 端子 
7 DIN 导轨 卡 


Micro820 控制 器 其 具体 型 号 如 下 : 2080-LC20-20QBB 、2080-LC20-20QWB 、2080-LC20- 
20AWB、2080-LC20-20QBBR 、2080-LC20-20QWBR 、2080-LC20-20AWB。 不 同型 号 控制 器 的 
LO 配置 不 同 。 控 制 右 的 VO 数据 见 表 1-15。 

X 1-15 ” Micro820 控制 器 VO 数据 


















































ASS. A 
输入 输出 PPE 模拟 量 输入 " 
" 模拟 量 输出 文 持 的 
控制 器 AC120/ DC24V | DC24V 0…10 V (与 2 
AC120V DC24V | 继电器 R DC0...10V PWM 数 
240V 拉 出 型 | 灌 入 型 直流 输入 共享 ) 
2080-LC20-20QBB = = 12 = gi — 1 4 1 
2080-LC20-20QWB — — 12 F — — 1 4 — 
2080-LC20-20AWB 8 一 4 7 一 一 1 4 
2080-LC20-20QBBR 一 一 12 一 7 一 1 4 1 
2080-LC20-20QWBR E = 12 7 — — 1 4 — 
2080-LC20-20AWBR 8 = 4 7 — — 1 4 — 





























控制 器 型 号 为 : 2080-LC20-20AWB ，2080-LC20-20QWB ，2080-LC20-20AWBR，2080- 
LC20- 20QWBR 的 控制 器 ， 其 外 部 接线 图 如 图 1-22 所 示 。 
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+DE24 -DCH NU 0-10 -m 0-02 CM3 0-5 
-DEN WO CMD EMi CM2 0-03 D-m 0-08 


图 1-22 Micro820 控制 器 外 部 接线 端子 图 


1. Micro820 的 数字 量 输 入 /输出 

(1) 对 于 2080-LC20-20AWB/R 型 号 的 控制 器 ，00…03 端口 要 求 为 DC24V 输入 ，04… 
11 端口 要 求 为 AC1207V 输入 ， 并 且 全 为 继电器 型 输出 。 

(2) 对 于 2080-LC20-20QWBZR 型 号 的 控制 器 ，00…11 端口 都 要 求 为 DC24V 输入 ， 并 
且 全 为 继电器 型 输出 。 

(3) 对 于 2080-LC20-20QBBZR 型 号 的 控制 器 ，00…11 端口 都 要 求 为 DC24V 输入 ， 并 且 
全 为 DC24V 拉 出 型 输出 。 

以 2080-LC20-20AWB 型 号 的 控制 硕 为 例 ， 它 的 输入 端口 配置 如 图 1-23 所 示 ， 可 以 看 
出 ， 对 于 00...03 端口 只 能 使 用 直流 输入 ， 而 对 于 04…11 端口 ， 只 能 使 用 交流 输入 。 








Default (DC 8ms) a m = "g 
|Default (DC 8ms) aei” IDC:i6ms 
DC 32ms 
Default (AC 8ms) Y 


Default (AC 8ms) X 





图 1-23 输入 端口 配置 


2. Micro820 的 模拟 量 输 入 /输出 

Micro820 控制 器 的 100 ~ 103 端口 除了 可 以 作为 数字 量 的 输入 ， 也 可 以 作为 模拟 量 的 输 
A, 它 可 以 将 电压 信号 转换 成 数字 量 。 模 拟 量 的 输入 值 分 别 存 储 在 全 局 变量 中 的 “_IO_EM_ 
AL00” 到 “_IO_EM_AI_03” 中 ,可 以 用 “SCALER” 功 能 块 对 输入 的 模拟 量 进 行 标定 
(“SCALER” 功 能 块 在 第 5 草 中 具体 讲解 ) 。Micro820 控制 器 还 有 一 个 模拟 量 输出 端口 。 

3. Micro820 的 热电 阻 输入 

Micro820 控制 器 的 100 ~ 103 端口 可 以 作为 热电 阻 输入 ， 当 100 ~ I03 端口 接 入 热电 阻 时 ， 
可 以 通过 如 下 公式 计算 输入 电压 为 








R, 
| * Voy (1-1) 


AP TV 一 一 输入 端口 电压 值 (不 校准 时 误差 为 +5% ， 校 准时 误差 为 +2% ) ; 
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R 一 一 输入 端口 电阻 值 (14. 14kQ 误差 为 +2% ) ; 

R 一 一 热电 阻 电阻 值 (建议 是 10k0Q 的 热 敏 电阻 ); 

V„—10V +0. 5V, 
为 了 使 测量 更 加 准确 ， 在 测量 前 需要 对 端口 进行 校准 ， 校 准 步骤 如 下 : 
(1) 连接 一 个 电阻 (建议 是 10kQ), 该 电阻 的 阻 值 一 定 要 通过 万 用 表 精 确 测量 的 ， 它 

的 阻 值 设 为 R. ; 
(2) 通过 下 式 计算 理想 情况 下 的 数值 (Ci) 为 
Ci =14. 14kQ/ (14. 14kQ + R!) x4095 (1-2) 

(3) 从 CCW 软件 中 读 取 I00 端口 的 真实 值 (C,); 
(4) 计算 增益 (Gain), 


Gain = C, ⁄ G, (1-3) 
例如 : 如 果 测 量 电阻 为 10kO ， 那 么 
C, =14. 14/ (14. 14 +10. 00) x4095 =2399 (1-4) 
从 CCW 软件 中 读 得 C, 的 值 为 2440， 所 以 
Gain =2399/2440 =98% (1-5) 


在 CCW 软件 中 配置 页 面 中 的 “EmbeddedI0” 中 的 “Input0” 的 “Gain” 参 数 改 成 
“98”， 如 图 1224 所 示 。 并 对 其 他 端口 也 做 同样 的 操作 。 





图 1- 24 模拟 量 输入 /输出 端口 标定 界面 


1.5 Micro820 F: | gy J pe Pe LCD 模块 


Micro820 控制 器 可 以 通过 RS-232 串口 与 远程 LCD 模块 (2080-REMLCD) 连接 ， 其 面板 
示意 如 图 1-25 所 示 。 通 过 远程 LCD 模块 在 默认 时 显示 控制 器 1⁄O 的 状态 ， 该 模块 通过 USB 
端口 与 电脑 连接 ， 用 户 可 以 通过 USB 从 CCW 软件 中 下 载 程序 。 或 者 也 可 以 将 PLC 的 以 太 网 
模块 与 电脑 连接 ， 使 用 以 太 网 从 CCW 软件 中 下 载 程 序 。 此 时 屏幕 不 显示 模块 的 IO 状态 ， 
当 USB 电缆 没有 接 通 或 者 30s 都 没有 通信 时 ， 远 程 LCD 模块 的 屏幕 自动 恢复 ， 显 示 控 制 器 
LO 状态 。 

远程 LCD 模块 上 电 后 ， 首 先 与 Micro820 进行 连接 ， 连 接 成 功 后 会 显示 设置 好 的 欢迎 界 
面 ， 如 图 1-26 所 示 ， 默 认 的 欢迎 界面 只 显示 “Micro820”， 如 图 1-27 所 示 。 

远程 LCD 模块 (2080-REMLCD) 的 操作 方法 与 Micro810 控制 器 的 LCD 功能 有 一 定 类 
似 ， 图 1-8 所 示 显 示 了 按键 流程 。 
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x _ Z RS-232 串 口 


K 1-25 远程 LCD 模块 面板 示意 图 


图 1-26 启动 界面 图 1-27 欢迎 界面 
a JE 





系统 信息 
AR 


TO 状态 


— 


Ti 


ai [a z| | 
JE = 
i JEt i i i i 


z 
š 


图 1-28 远程 LCD 模块 按键 流程 
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远程 LCD 模块 会 占用 Micro820 控制 器 的 串 行 通信 端口 ， 且 需要 设置 。 在 Micro820 的 主 
菜单 中 双击 “Remote LCD”， 如 图 1-29 所 示 ， 将 “Configure Serial Port for Remote LCD” 勾 选 
上 即 可 ，CCW 软件 即将 串 行 通信 端口 自行 设置 完毕 ， 即 可 实现 连接 。 


Controller - Remote LCD 






<q Configure Serial Port for Remote LCD 


Status : Disconnected 





Hardware Settings 
Enable Push Button Key Read 





图 1-29 配置 远程 LCD 模块 与 控制 器 通信 
在 Micro820 主 菜 单 中 双击 “Remote LCD”， 如 图 1-30 所 示 ， 远 程 LCD 模块 可 以 通过 


CCW 软件 来 配置 制作 起 动 时 屏幕 的 显示 ， 
即 在 “Message ”中 输入 相应 的 起 动 欢 
迎 语 。 

单 击 图 129 右上 角 的 “LCD Varia- 
bles” 可 以 选 定 远程 LCD 模块 所 能 查看 和 
编辑 的 变量 ， 单 击 “LCD Variables”， 弹 
出 对 话 框 如 图 1-31 所 示 。 对 要 选 定 的 变 
量 打 钓 ， 应 注意 最 多 只 能 选 定 400 个 变 
量 , 图 1-31 左上 角 方 框 内 表示 已 经 选 定 


了 两 个 变量 。 











LCD Variables 
2 out of 400 





Startup Message 





Display Time: sec 


Font Size: Large (8x16 pixel) x 


Max Size: 96 Characters (24 columns x 4 rows) 





Message: 2080-REMLCD 





图 1-30 配置 远程 LCD 界面 


| Alias | DataType LCD Display 


10_EM_DO_00 
-IO_EM DO 01 
10-EM_DO-02 


- o - gt 
BOOL 
BOOL 
BOOL Ed 


TE  “ 


J0 EM_DO M 
10 EM_DO_05 
0 EM_DO 06 
10 EM_DI_00 
JO EM_DI 01 
0 EM DI 02 
-IO_EM_DL03 
10_EM_DI 04 
-IO_EM_DI_05 
JO_EM_DL06 
-IO_EM_DI_07 





BOOL 
BOOL 
BOOL 
BOOL 
BOOL 
BOOL 
BOOL 
BOOL 
BOOL 
BOOL 


图 1-31 选 定 LCD 变量 对 话 框 
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勾 选 成 功 后， 将 程序 下 载 到 Micro820 中 ， 能 够 在 “变量 ”菜单 下 找到 对 应 的 变量 名 ， 
按 下 “OK” 按 钮 后 会 显示 相应 的 变量 数据 ， 或 者 按 下 快捷 键 Fl 直接 进入 变量 菜单 ， 如 图 
1-32 所 未 s 





图 1-32 远程 LCD 模块 显示 


此 外 ， 该 LCD 模块 还 支持 使 用 功能 块 创 建 用 户 自 定义 屏幕 ， 见 表 1-16。 这 三 条 指令 仅 
支持 Mircro820 控制 器 。 


表 1-16 远程 LCD 用户 自 定义 屏幕 功能 块 














功能 块 名 称 描 ” 述 

LCD_REM 定义 在 远程 LCD 模块 中 所 显示 的 内 容 
KEY_READ_REM 在 远程 LCD 模块 中 读 取 键 盘 输 入 内 容 
LCD_BKLT_REM 更 改 远 程 LCD 模块 屏幕 背景 颜色 和 该 模块 的 运行 模式 


1.6 Micro820 控制 右 的 数据 记录 和 配方 


前 面 已 经 提 过 Miero820 插入 microSD 卡 后 ， 可 进行 程序 的 存储 和 备份 ， 数 据 的 记录 和 配 
方 ， 下 面 将 分 别 介绍 这 些 功能 。 


1.6.1 程序 的 存储 和 备份 


程序 的 存储 和 备份 具有 控制 器 处 于 “编程 ”模式 下 才能 进行 。 在 Micro820 主 菜 单 中 双 
击 “Memory Card”， 显 示 如 图 1-33 所 示 。 可 以 设置 存储 的 条 件 。 

microSD 卡 存储 目录 结构 如 图 1-34 所 示 ， 备 份 的 程序 默认 在 “MICRO820AUSERPRJ” 文 
作 类 中 生成 。 





<> rr 








+» ——, ConfigMieflrst.btt 
mL | MICRO82D 
-| | USERPRI 
Overwrite then spa iays ] [C] DATALOG 
Load on Memory Error | F | ] RECIPE 
| Backup to F + > MYPROJECT 
| Restore from Memory Card maen ¿sm LU ss 
== — — »[] DATALOG 
* | RECIPE 
K| 1-33 SD FRE 图 1-34 microSD 卡 存储 目录 的 结构 
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“ConfigMeFirst txt” 是 microSD 卡 储存 时 的 配置 文件 ， 它 可 以 选择 储存 、 备 份 、 数 据 记 
录 和 配方 的 目录 。 其 指令 见 表 1-17。 


表 1-17 “ConfigMeFirst txt” 文件 设 定 指 令 











































































































设置 描述 
[PM] 上 电 后 并 转换 到 “编程 ”模式 
[CF] 上 电 后 清 错 
LESFD] 上 电 后 把 嵌 人 式 串 联通 信和 恢复 至 出 厂 状态 
[IPA = xxx. xxx. xxx. xxx | 上 电 后 把 下地 址 设置 为 xxx. xxx. xxx. xxx 
[ SNM = xxx. xxx. xxx. xxx ] 上 电 后 把 子 网 掩 码 设置 为 xxx. xxx. xxx. xxx 
| GWA = xxx. xxx. xxx. xxx ] 上 电 后 把 网 关 地 址 设置 为 xxx. xxx. xxx. xxx 
[BKD = My Projl ] 上 电 后 将 控制 器 程序 存储 到 “My Projl ” F 
[RSD = My Proj2 ] 上 电 后 从 “My Proj2 "目录 程序 下 读 取 程 序 
[UPD = My Proj] 在 正常 使 用 的 情况 下 (包括 通过 CCW 软件 、 远 程 LCD 模块 等 ) ， 设 定 用 户 程序 目 
录 的 名 字 
[END] 结束 设 定 ( 该 条 指令 是 一 定 要 写 的 ， 即 使 没有 其 他 的 指令 ) 














ConfigMeFirst. txt 文件 通用 的 配置 规则 如 下 : 
1) BARIS 必须 用 “| ]” 括 起 来 ; 
2) 每 行 只 能 有 一 个 指令 ; 

3) s \ 须 在 一 行 的 开头 出 现 ; 

4) 备注 一 定 要 以 “# ”开头 。 


1.6.2 数据 记录 和 配方 


1. 数据 记录 
在 Micro820 主 菜 单 中 双击 “Data Log”， 如 图 1-35 所 示 。 首 先 单 击 “Add Data Set”, X 








时 在 “Data Set List” 中 建立 了 一 个 变量 库 ， 命 名 为 “DEST1”， 最 多 可 建 10 个 这 样 的 变量 
库 。 单 击 “Add Variable” a 量 库 所 记录 的 变量 。 


Controller - Data Loq 


Add Data Set Add Variable e bile Manage... Y 


Data Set List No. Variable Name Variable Type 
DSETI | REAL 





图 1-35 添加 所 需 记 录 的 变量 


Micro820 控制 器 每 天 支持 记录 10MB 的 数据 ， 数 据 记录 目录 的 结构 如 图 1-36 所 示 。 其 

中 DATALOG 文件 夹 是 在 microSD 卡 中 自动 生成 的 ， 其 下 属 文件 夹 表示 数据 记录 时 控制 器 
RTC 时 间 ，“2014” 代 表 “ 年 "， 其 下 属 文件 夹 代表 “月 份 "，“ 月 份 ”下 属 文件 夹 代表 
“日 ”"，“Grpxx” 文 件 夹 是 数据 记录 自动 生成 的 ， 每 天 最 多 只 能 生成 50 个 “Grpxx” 文 件 夹 ， 
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“Grpxx” 文 件 夹 下 的 数据 记录 文件 “Filexx” ， 从 “File01” 开 始 ， 当 文件 的 存储 量 大 于 AKB 
时 ，“File02” 文 件 就 自动 生成 了 ， 每 个 “Grpxx” 文 件 夹 最 多 只 能 包含 50 个 该 文件 。 


` 


f] USERPRI 
C> DATALOG 


= “J 2013 
Y (= 2014 


02 


©] Grp01 
C= Grp02 


- CA FileD1.tXt 


代表 2014 年 2 月 2 日 
的 数据 记录 文件 


» CA File02.txt 


» [C^ File50.txt 








图 1-36 数据 记录 目录 的 结构 


用 户 可 以 通过 数据 记录 功能 块 来 记录 程序 运行 时 的 数据 ，DLC DLG 1 
§ 令 如 图 1-37 所 示 。 


DLG 功能 块 的 输入 /输出 参数 ， 见 表 1-18, DLG 功能 块 状态 ， 


见 表 1-19，DLG 功能 块 错误 代码 ， 见 表 1-20。 


2. 配方 
配方 的 变量 添加 方式 与 数据 记录 的 变量 添加 方式 类 似 ， 在 Mi- 





DLG 
Enable ENO 


TSEnable Status 








cro820 主 菜单 中 双击 “Recipe”， 如 图 1-38 所 示 。 首 先 单 击 “Add CtolD 


Recipe”, X HT Æ “Recipe List” 中 建立 了 一 个 配方 ， 命名 为 






























































“RCP1”， 单 击 “Add Variable” 添 加 该 数据 库 所 记录 的 变量 。 图 1-37 DLG HRES 
表 1-18 DLG 功能 块 的 输入 /输出 参数 
参数 参数 类 型 数据 类 型 描 Æ 
Enable INPUT BOOL 数据 记录 功能 使 能 
TSEnable INPUT BOOL 日 期 和 时 间 记 录 使 能 标志 
Cfgld INPUT USINT 被 配置 的 DEST 号 (1...10) 
Status OUTPUT USINT 数据 记录 功能 块 现在 的 状态 
ErrorID OUTPUT USINT 如 果 DLG 记录 失败 的 错误 代码 
表 1-19 DLG 功能 块 状态 
状态 代码 J ë 状态 代码 J J 
0 数据 记录 处 于 空闲 状态 2 数据 记录 完成 成 功 状 态 
1 数据 记录 处 于 运行 状态 3 数据 记录 完成 出 现 错误 状态 
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表 1-20 DLG 功能 块 错 误 代码 
状态 代码 名 K fa jË 
0 DLG_ERR_NONE 没有 错误 
1 DLG_ERR_NO_SDCARD microSD FEK 
2 DLG_ERR_RESERVED 保留 
3 DLG_ERR_DATAFILE_ACCESS 在 microSD 卡 中 存 取 的 数据 文件 出 错 
4 DLG_ERR_CFG_ABSENT 数据 记录 配置 文件 丢失 
5 DLG_ERR_CFG_ID 数据 记录 文件 中 配置 的 上 号 丢失 
6 DLG_ERR_RESOURCE_BUSY 不 同 的 数据 记录 功能 块 同时 使 用 了 相同 的 配置 ID 号 
7 DLG_ERR_CFG_FORMAT 数据 记录 配置 文件 格式 错误 
8 DLG_ERR_RTC 时 钟 错误 
9 DLG_ERR_UNKNOWN 发 生 了 未 知 的 错误 


Controller - Recipe 


Add Variable | [Delete variable] | 


Recipe List No. 


Variable Name 





Manage..." | 


Variable Type 


|>] 





图 1-38 添加 配方 的 变量 


配方 目录 的 结构 如 图 1-39 所 示 ， 


“RECIPE” 文 件 夹 下 最 多 有 10 个 文件 命名 为 “Rep_ 


idxx”( 如 果 “CfgID” 值 为 1， 那 么 指定 的 文件 夹 为 “Rep_1ld01”) ,每 个 “Rep_idxx” 最 多 
只 能 包含 50 个 配方 文件 或 变量 集 ， 配 方 文件 的 文件 名 不 能 超过 30 个 字符 。 

ROP 功能 块 如 图 140 所 示 ，RCP 功能 块 允许 用 户 程 序 从 存储 在 microSD 卡 中 配方 文件 
夹 中 的 配方 数据 文件 中 读 取 变 量 值 ， 同 时 刷新 控制 絮 中 实时 的 全 局 或 本 地 变量 值 。RCP UJ 
能 块 也 允许 从 小 型 控制 融 向 microSD 卡 中 的 配方 数据 文件 中 写 入 实时 的 全 局 或 本 地 变量 值 。 





+] USERPR] 
+ ©] DATALOG 

[一 ” RECIPE 
=C] 
— 


Rcp_id01 
Rcp_id02 


[Ë] BlackForest_cake1.txt 
Ë) Blueberry _cake2,txt 
[E] Butter_cake3,txt 

[E] Carrot _cake4.txt 

[E] Cheese _cake5,txt 


下 
i 


r" [Ë] Strawberry_cake50,txt 


>f  ] Rrcp_id10 


图 1-39 配方 目录 结构 





RwFl=s Status 


CiglD ErrorlD 


图 140 RCP 功能 块 
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RCP 功能 块 的 输入 /输出 参数 ， 见 表 1-21。RCP 功能 块 状态 ， 见 表 1-22。RCP 功能 块 错 


































































































































































































误 代 码 ， 见 表 1-23 。 
表 1-21 RCP 功能 块 的 输入 /输出 参数 
参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
Enable | INPUT BOOL 配方 功能 ( 读 、 写 ) 使 能 
RWFflag | INPUT BOOL a Pa PEPA AE 、 EIET 
假 : 从 microSD 卡 中 读 取 已 经 保存 的 变量 值 并 相应 地 更 新 这 些 变量 值 
Cfgld INPUT | USINT 配方 文件 夹 设 定 号 (1...10) 
RepName | INPUT | STRING | 配方 数据 的 文件 名 (最 大 30 个 字符 ) 
Status | OUTPUT | USINT 配方 功能 块 当前 的 状态 
ErrorID | OUTPUT | USINT 配方 读 / 写 记录 失败 的 错误 代码 
表 1-22 RCP 功能 块 状态 
状态 代码 fa Ë 状态 代码 fa jË 
0 配方 处 于 空闲 状态 2 配方 完成 成 功 状态 
1 配方 处 于 运行 状态 3 配方 完成 出 现 错误 状态 
表 1-23 RCP 功能 块 错误 代码 
状态 代码 名 称 描 述 
0 RCP_ERR_NONE 没有 错误 
1 RCP_ERR_NO_SDCARD microSD FEK 
2 RCP_ERR_DATAFILE_FULL 配方 文件 数 超过 每 个 文件 夹 设 定 的 最 大 数 
3 RCP_ERR_DATAFILE_ACCESS 在 microSD 卡 中 存 取 的 配方 文件 出 错 
4 RCP_ERR_CFG_ABSENT 配方 配置 文件 丢失 
5 RCP_ERR_CFG_ID 配方 文件 中 配置 的 卫 号 丢失 
6 RCP_ERR_RESOURCE_BUSY 不 同 的 配方 功能 块 中 同时 使 用 了 相同 的 配置 ID 号 
7 RCP_ERR_CFG_FORMAT 配方 配置 文件 格式 错误 
8 RCP_ERR_RESERVED 保留 
9 DLG_ERR_UNKNOWN 发 生 了 未 知 的 错误 
10 RCP_ERR_DATAFILE_NAME 配方 数据 文件 名 无 效 
11 RCP_ERR_DATAFOLDER_INVALID 配方 数据 设 定 文件 夹 无 效 
12 RCP_ERR_DATAFILE_ABSENT 配方 数据 文件 丢失 
13 RCP_ERR_DATAFILE_FORMAT 配方 数据 文件 目录 错误 
14 RCP_ERR_DATAFILE_SIZE 配方 数据 文件 存储 量 太 大 ( >4K) 











1. Micro810 控制 器 有 哪些 硬件 特性 ? 
2. Micro810 控制 器 文 持 的 电源 类 型 有 哪些 ? 
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. Micro810 控制 器 的 输入 /输出 有 哪 几 种 类 型 ? 

. Micro810 控制 器 的 LCD 屏 包 含 哪 些 功能 ? 

. Micro810 控制 器 有 什么 类 型 的 通信 端口 ? 需要 辅助 通信 器 件 吗 ? 
Micro810 控制 器 可 扩展 什么 类 型 的 模块 ? 

. Micro820 控制 器 的 O 配置 是 怎样 的 ? 

. Micro820 控制 器 的 远程 LCD 模块 有 什么 作用 ? 


3 
4 
5 
6 
7 
8 








1. 请 用 Micro 810 控制 器 设计 一 个 简单 的 交通 灯 控 制 系统 。 
2. 输入 滤波 的 主要 目的 是 什么 ”如 何 计算 滤波 响应 时 间 ? 
3. Micro820 控制 器 中 的 数据 记录 和 配方 有 什么 不 同 ? 请 举例 说 明 。 
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2.1 Micro830 Pili] ge mE ry PE 


Micro830 PE li| gy ze 41 ik A A A. h BJ 2698 1 la, WEAR, ¿urpi 
J 2 ~5 huk. RE IO 点 数 可 以 分 为 四 种 款 型 : 10 点 、16 点 、24 点 和 48 点 。 具 体型 
号 如 下 : 


10 点 : 2080-LC30-10QWB 、2080-LC30-10QVB ; 

16 点 : 2080-LC30-16QWB、2080-LC30-16AWB、2080-LC30-16QVB; 

24 点 : 2080-LC30-24Q0WB 、2080-LC30-24QBB 2080-LC30-24QVB; 

48 点 : 2080-LC30-48QWB、2080-LC30-48AWB、2080-LC30-48QBB、2080-LC30-48QVB。 


Micro830 控制 器 的 外 形 如 图 2-1、 图 2-2 和 图 2-3 所 示 。 它 是 一 种 固定 式 的 控制 器 ， 具 体 
描述 见 表 2-1 和 表 2-2 。 


状态 指示 灿 


控制 器 





[Eee 
| Ta 





图 2-1 10\ 16 点 Micro830 控制 器 和 状态 指示 灯 


状态 指示 灯 


OO00000000 
O000000000 
Oooooo00 


OOOOO00000 
DOODOOODOOODOOD 





图 2-2 48 点 Micro830 控制 锅 和 状态 指示 灯 
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控制 器 1 2 Is as: 6 7 8 状态 指示 灯 


































































































13 
图 2-3 24 点 Micro830 控制 器 和 状态 指示 灯 
表 2-1 Micro830 控制 器 硬件 说 明 
M. 描述 项 号 描述 
1 状态 指示 灯 8 安装 孔 
2 电源 插 模 9 DIN 导轨 安装 卡 件 
3 和 能 入 式 模块 卡 件 10 模式 转换 开关 
4 藤 入 式 模块 安装 孔 11 USB 端口 
5 40 针 高 速 插件 连接 器 12 RS-232/RS-485 通信 串 行 口 ( 非 隔离 ) 
6 TJ) IO 接线 端子 13 直流 电源 
7 边缘 侧 盖 
表 2-2 ”Micro830 控制 器 状态 指示 灯 说 明 
项 号 Hio XÈ 项 号 描 述 
14 输入 指示 灯 18 强制 1/0 指示 灯 
15 电源 指示 灯 19 串口 通信 指示 灯 
16 运行 指示 灯 20 输出 指示 灯 
17 故障 指示 灯 














2.2 Micro830 控制 器 的 IZO 配置 





Micro830 控制 器 有 12 种 型 号 ， 不 同型 号 的 控制 器 的 YO 配置 不 同 ， 控制 器 的 IO 数据 
见 表 2-3。 
下 面 以 2080-LC30-24QWB 控制 器 为 例 ， 介 绍 Micro830 控制 器 的 输入 /输出 端子 。 该 控 
制 絮 的 外 部 接线 如 图 2-4 所 示 。 其 中 1-00 ~ 1-07 为 高 速 输入 。 
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表 2-3 Micro830 控制 器 VO 数据 







































































控制 器 输 入 输 ”出 
AC110V DC/AC24V 继电器 24V 灌 入 型 24V 拉 出 型 
2080-LC30-10QWB 6 4 
2080-LC30-10QVB 6 4 
2080-LC30-16AWB 10 6 
2080-LC30-16QWB 10 6 
2080-LC30-16QVB 10 6 
2080-LC30-24QBB 14 10 
2080-LC30-24QVB 14 10 
2080-LC30-24QWB 14 10 
2080-LC30-48AWB 28 20 
2080-LC30-48QBB 28 20 
2080-LC30-48QVB 28 20 
2080-LC30-48QWB 28 20 
输入 接线 端子 
COMO I-01 1-03 1-05 I-07 1-08 I-10 I-12 
O > O Q, O Q ° 1-06 aos 1-09 I-11 I-13 


+DC24 lcovo licom Ikom 0-03 0-05 0-06 0-08 
@0 @ @ @ @ @ @ @ @ 9 eeee°e 


—DC24 O-00 O-01 O-02 O-04 COM3 O-07 -09 








输出 接线 端子 
图 24 Micro830 控制 器 外 部 接线 
Micro830 控制 器 的 输入 和 输出 分 为 灌 和 人 型 和 拉 出 型 ， 但 这 仅 针 对 数字 量 而 言 ， 对 于 模拟 
量 输入 和 输出 则 没有 灌 入 型 和 拉 出 型 之 分 ， 其 接线 图 如 图 2-5、 图 2-6、 图 2-7 和 图 2-8 
所 示 。 








逻辑 侧 
用 户 侧 





Micro800 QVB 控制 器 
图 2-5 灌 入 型 输出 接线 图 (一 ) 
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逻辑 侧 











图 2-6 


灌 入 型 输入 接线 图 





用 户 侧 


Micro800 QBB 控制 器 











DC COM 








不 同 的 控制 器 ， 高 速 输入 /输出 的 点 不 同 ， 具 体 分 布 情 况 见 表 2-4。 
表 2-4 Micro830 控制 器 高 速 输入 /输出 点 的 分 布 情况 


图 2-7 拉 出 型 输出 接线 图 








图 2-8 拉 出 型 输入 接线 图 

















控制 器 型 号 高 速 输入 /输出 点 分 布 控制 器 型 号 高 速 输入 /输出 点 分 布 
2080-LC30-10QWB I-00 ~ 103 2080-LC30-24QVB I-00 ~ 107 、0-00 ~ 001 
2080-LC30-10QVB I-00 ~ 103, 0-00 ~ 001 2080-LC30-24QWB 1-00 ~ 107 
2080-LC30-16 AWB 无 2080-LC30-48 AWB To 
2080-LC30-16 QWB I-00 ~ 103 2080-LC30-48 QBB I-00 ~ 111, 0-00 ~ 003 





2080-LC30-16QVB 


I-00 ~ 103, 0-00 ~ 001 


2080-LC30-48 QVB 


I-00 ~ 111, 0-00 ~ 003 
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2080-LC30-24QBB 





I-00 ~ 107, 0-00 ~ 001 








2080-LC30-48QWB 





I-00 ~ 11 
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2.3 ”Micro800 sR iA RIRI 


介绍 了 Micro830 控制 器 的 硬件 特性 和 本 地 IO 设置 以 后 ， 下 面 重点 介绍 Miero830 控制 
船 的 能 入 式 模 块 ， 这 些 模块 不 仅 适 用 于 Micro830 hlar, EHF i 控制 器 中 其 他 
系列 的 控制 项 〈 如 Micro850) Micro830 控制 货 最 少 可 以 搬 两 个 能 人 式 模 块 ， 最 多 可 以 捅 5 
个 诅 人 式 模块 。 其 能 人 式 模 块 类 型 见 表 2-5。 
表 2-5 ”Micro830 控制 器 肉 入 式 模块 类 型 

























































































































































































































































































类 型 产品 目录 号 说 明 
usa 4-8 点 DC12/24V 数字 量 VO， 具有 灌 入 和 拉 出 型 -IQ4、0B4、0OV4、 
数字 量 2080 数字 量 IO 
Y IQ40B4 、IQ40V4 
2080-0W4 4 点 2A 单独 隔离 继电器 输出 
模拟 2080-IF4 4 通道 模拟 量 输入 ，0 ~20mA , 0 ~ 10V， 非 隔离 ，12 位 
Hi 2080-IF2 2 通道 模拟 量 输入 ，0 ~20mA，0 ~ 10V， 非 隔离 ，12 位 
2080-0F2 2 通道 模拟 量 输出 ，0 ~20mA ，0 ~ 10V， 非 隔离 ，12 位 
2080-RTD2 2 通道 热电 了 温度 监测 输入 ， 非 隔离 ，1. 0%C 
2080-TC2 2 通道 热电 侦 温 度 监测 输入 ， 非 隔离 ，+1.0C 
ee ne 6 ORA 电位 计 模 拟 量 输入 ， 可 为 速度 、 位 置 和 温度 控制 添加 6 个 模 
拟 量 预 设 值 
HSC 高 速 计数 功能 扩展 模块 
2080-MOT-PTO2 
输入 频率 最 大 值 250kHz 
专用 
将 基本 控制 器 高 速 计 妆 HSC) 功能 2 
De 可 将 dae (HSC) 功能 扩展 至 2 轴 
(具有 250kHz 差分 线路 驱动 器 ) 
2080-MOT-AXIS2 增加 2 个 内 置 运动 轴 通 道 ， 4MHz PTO 
2080-GSM 带 SMS 支持 的 GSM 调制 解 调 器 
2080-GSM-DATA 带 数据 和 远程 编程 能 力 的 GSM 调制 解 调 需 
2080-MEM-SD 存储 器 备份 -SD 卡 适 配器 
EE 2080-SERIALISOL RS-232/485 隔离 型 串 行 端口 
SN 2080-DNET20 DeviceNet 扫描 器 主 站 /从 站 ， 用 于 多 达 20 个 节点 
备份 内 存 2080-MEMBAK-RTC 高 精度 实时 时 钟 ， 备 份 项 目 数 据 和 应 用 项 目 代 码 
TLX800-SMSG 短信 插件 模块 ， 提 供 双 向 SMS 短信 功能 
te 2080SC-IF4u 通用 模拟 量 输入 模块 ，4 通道 可 选 电 压 或 电流 信和 号 
第 三 方 
2080SC-OW2IHC 大 电流 继电器 输出 模块 
天 2080SC-NTC 4 通道 热 敏 电阻 输入 模块 
HI2080-WS 称 重 控制 器 模块 


Micro850 控制 器 也 兼容 以 上 通 入 式 模块 。 了 解 最 新 的 能 人 式 模 块 信息 可 以 登录 到 Rock- 
well 官方 网 站 查看 产品 信息 。 

在 介绍 Micro830 控制 器 的 能 入 式 模块 之 前 ， 先 来 介绍 一 下 控制 右 的 外 部 电源 模块 。 

在 较 小 的 系统 中 ， 当 没有 DC24V 电源 供应 时 ， 可 以 使 用 型 号 为 2080-PS120-240VAC 的 
电源 模块 ， 图 2-9 所 示 为 外 部 交流 供电 模块 接线 图 。 

其 中 ，PAC-1 为 交流 电 的 相 线 ，PAC-2 为 交流 电 的 零 线 ，PAC-3 为 安全 地 线 ; DC-1 和 
DC-2 为 +DC24V，DC-3 和 DC-4 为 -DC24V， 承受 的 最 大 直流 电流 为 1.6A。 
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Ne PAC-2 PAC-3 








DC-1 DC-2 DC-3 DC-4 


45Z81 
图 2-9 ”外 部 交流 供电 模块 接线 图 
2.3.1 模拟 量 输入 模块 


模拟 量 输 入 模块 有 两 通道 2080-IF2 和 四 通道 2080-IF4 两 种 。 舱 入 式 模块 铭 入 到 Micro830 
控制 器 的 40 针 舱 入 式 模块 达 接 右上 ， 角 入 模块 后 ， 用 固定 螺钉 固定 好 ， 如 图 2-10 所 示 。 


aaa aa aa aa a a a a a G 
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[ 
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2080-0F2 





Micro830F2%I|#8 “al 
J 
有 9 


2080-IF4 


图 2-10 i A 588 ix A JE arh 40 PHE kirE 





2080-IF4 四 通道 模拟 量 输入 模块 的 接线 端子 如 图 2-11 所 示 ， 各 个 端子 的 具体 信息 见 表 
2-6。 
表 2-6 ”四 通道 模拟 量 输入 模块 的 接线 端子 信息 























端子 序号 A B 
1 COM VI-0( 电 压 输入 ) 
2 VI2 CI-0( 电 流 输入 ) 
3 CI-2 COM 
4 COM VI-1 
5 VI-3 CI-1 
图 2-11 四 通道 模拟 量 输入 6 CIL3 COM 








模块 接线 端子 


四 通道 模拟 量 输入 的 硬件 属性 见 表 2-7。 
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表 2-7 四 通道 模拟 量 输入 的 硬件 属性 





























硬件 属性 2/4 通道 模拟 量 输入 模块 
模拟 量 额 定 工作 范围 电压 : DC0 ~10V， 电 流 : 0 ~20mA 
最 大 分 辩 率 12 位 〈 单 极 性 ) ， 在 软件 中 有 50Hz, 60Hz, 250Hz 和 500Hz 
数据 范围 0 ~65535 
输入 阻抗 电压 终端 >220kQ; 电流 终端 : 2500 









































超过 温度 范围 时 的 模块 误差 范围 


电压 : +1.5% ; 电流 : +2. 0% 
( -20-65% , ， 即 -4~149 F) o fL o 





































































































输入 通道 组 态 通过 软件 屏幕 组 态 或 者 通过 用 户 程序 组 态 
输入 电路 校准 无 要 求 
扫描 时 间 180ms 
母线 隔离 的 输入 组 无 隔离 
通道 之 间隔 离 无 隔离 
工作 温度 -20 ~65C, BJ -4 - 149 °F 
贮存 温度 -40~85°C ( -40 ~185 F) 
相对 湿度 5% ~95% ， 无 冷凝 
操作 海拔 2000m 
最 大 电缆 长 度 10m 


四 通道 模拟 量 输入 模块 的 接线 图 如 图 2-12 所 示 。 











© Vin 0+ 
@ viin0- 


€) ANLG Com 


2080-IF4 接线 图 





图 2-12 ”四 通道 模拟 量 输入 模块 的 接线 图 


2.3.2 模拟 量 和 输出 模块 


2080-OF2 是 两 通道 模拟 量 输出 模块 ， 其 接线 端子 图 如 图 2-13 所 示 ， 各 端子 的 具体 信息 
见 表 2-8 ° 
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图 2-13 两 通道 模拟 量 输出 
模块 接线 端子 图 


两 通道 模拟 量 输出 的 便 件 属性 见 表 2-9. 


表 2-8 两 通道 模拟 量 输出 模块 的 























接线 端子 信息 
端子 序号 A B 
1 COM V0-0( 电 压 输出 ) 
2 COM C0-0( 电 流 输出 ) 
3 COM V0-1 
4 COM C0-1 








表 2-9 两 通道 模拟 量 输出 硬件 属性 




























































































硬 J 属 性 两 通道 模拟 量 输出 模块 
模拟 量 额 定 工作 范围 EJE: DC10V; 电流 : 0 ~20mA 
最 大 分 辩 率 12 位 〈 单 极 性 ) 
输出 数据 范围 0 - 65535 
最 大 D-A 转换 时 间 (所 有 通道 ) 2. Sms 
达到 65% HS BF EK] y BJ [i] Sms 
EB 源 输出 的 最 大 负载 电流 10mA 
电流 输出 的 负载 电阻 0 ~5000 
电压 输出 的 负载 范围 >1K@ DC10V 
最 大 电感 性 负载 (电流 输出 ) 0. 01mH 
最 大 电容 性 负载 (电压 输出 ) 0. 1 uF 














出 温度 范围 时 的 输出 误差 范围 
( -20~65% 和 ， 即 -4~149 F) 








ë 


电压 : +1.5%; 电流 : +2. 0% 














开路 和 短路 保护 有 
过 电压 保护 有 
母线 隔离 的 输入 组 无 隔离 
通道 之 间隔 离 无 隔离 























工作 温度 -20 ~65% 即 -4~149 °F 
贮存 温度 -40~85°C ( -40 ~185 F) 
相对 湿度 5% ~95% ,无 冷凝 
操作 海拔 2000m 

最 大 电缆 长 度 10m 




















两 通道 模拟 量 输出 模块 的 接线 图 如 图 2-14 所 示 。 
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2080 一 OF2 端 子 排 
Pin BI VD-0 





° 





Pin B2 VD-0 
Pin Al COM 







接地 Pin A2 COM 


Pin B3 VD 一 ! 


° 


Pin B4 CO-1 






电流 负载 ] Pin A3 COM 
Pin A4 COM 








图 2-14 ”两 通道 模拟 量 输出 模块 的 接线 图 
2.3.3 两 通道 热电 偶 模 块 


2080-TC2 是 两 通道 热电 偶 模 块 。 它 把 温度 数据 转换 成 数字 量 数据 并 将 它 传 递 到 控制 器 
中 ， 它 可 以 接收 多 达 八 种 温度 传 感 絮 的 信号 。 可 以 通过 CCW 软件 组 态 每 个 单独 的 通道 ， 组 
态 特定 的 传感器 和 滤波 频率 。 

这 个 模块 支持 B、E、Jj、K、N、R、S 和 T 了 类 型 的 热电 个 传感器 。 模 块 的 通道 称 为 通道 
0、 通 站 1 和 冷 端 补偿 (CJC)。 这 个 冷 端 补偿 由 模块 外 部 的 ( 负 温 度 系 数 ) NTC 热 敏 电阻 提 
共 。 这 个 模块 要 用 固定 在 模块 的 A3 和 B3 螺钉 上 。 冷 端 补 傍 是 通道 0 和 通道 1 共有 的 ， 提 
供 开 路 、 过 载 和 低 于 量程 的 检测 和 指示 。 如 果 通 道 温 度 输 入 低 于 传感器 正常 温度 范围 的 最 小 
值 ， 模 块 就 会 通过 CCW 软件 中 的 全 局 变量 发 送 一 个 低 于 量程 的 信号 。 如 果 通 道 读数 高 于 最 
大 值 ， 就 会 发 生 超 量程 的 报警 。 规 定 的 热电 偶 类 型 和 它们 相关 的 温度 范围 见 表 2-10。 

表 2-10 规定 的 热电 偶 类 型 和 它们 相关 的 温度 范围 












































热电 偶 传 感 器 温度 范围 /5 准确 性 /人 C ADC 更 新 速率 /Hz 
类 型 最 低 最 高 +1.0% +3. 0% (准确 度 /%C ) 
B 40 1820 90 ~1700 <90 >1700 
F -270 1000 -200 ~930 < -200 >930 
J -210 1200 -130 ~ 1100 < -130 >1100 
4.17. 6.25. 10. 16.7 
K -270 1370 -200 ~ 1300 < -200 >1300 (£1.0) 
N -270 1300 -200 ~ 1200 < -200 >1200 19.6. 33. 50, 62. 123, 
242. 470 ( +3.0) 
R -50 1760 40 ~ 1640 <40 >1640 
S -50 1760 40 ~ 1640 <40 >1640 
T -270 400 -220 ~340 < -220 >340 

















该 热电 偶 模 块 的 接线 端子 如 图 2-15 所 示 。 
各 端子 的 具体 信息 见 表 2-11。 
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表 2-11 两 通道 热电 偶 模 块 的 接线 端子 信息 



































端子 序号 A B 
1 CHO + CHI + 
2 CHO - CH1 - 
3 CJC + CJC — 
4 无 连接 无 连接 
5 无 连接 无 连接 
图 2-15 ”热电 偶 模 块 接线 端子 == Sr a e 


图 2-16 为 冷库 补偿 的 热 敏 电阻 连接 到 热电 偶 模块 的 接线 图 ， 这 样 连接 有 助 于 补偿 电压 
在 螺钉 连接 处 的 增高 ， 同 时 热电 偶 连 接 到 通道 0 和 通道 1 。 


Bl B2 B3 B4 BS B6 








Al A2 A3 A4 A5 A6 


RI 2-16 冷 端 补偿 的 热 敏 电阻 连接 到 热电 偶 模 块 的 接线 图 


图 2-17 为 现场 热电 偶 模 块 和 热电 偶 传 感 需 的 接线 图 。 模 块 的 硬件 属性 见 表 2-14。 


隔离 /屏蔽 的 电热 偶 传感器 © 
2080-TC2 





图 2-17 ”现场 热电 偶 模 块 和 热电 偶 传 感 器 的 接线 图 


2.3.4 两 通道 热电 阻 模块 


2080-RTD2 模块 支持 电阻 温度 检测 器 (RTD) 的 测量 ， 是 数字 量 和 模拟 量 的 数据 转换 模 
块 ， 并 把 转换 数据 传送 到 它 的 数据 映像 表 。 此 模块 支持 多 达 11 种 的 RID。 每 个 通道 都 在 
CCW 软件 中 单独 组 态 ， 组 态 RTD 的 输入 后 ， 模 块 可 以 把 RTD 读数 转换 成 温度 数据 。 
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每 个 通道 提供 开路 、 短 路 、 过 载 和 低 于 量程 的 检测 和 指示 。2080-RTD2 模块 支持 11 种 
类 型 的 RTD。11 种 传感器 的 类 型 和 温度 范围 见 表 2-12。 它 文 持 两 线 和 三 线 类 型 的 RTD 接 





线 。 如 果 通 道 温 度 输 入 低 于 传感器 正常 温度 范围 的 最 小 值 ， 模 块 就 会 通过 CCW 软件 全 局 变 
量 发 送 一 个 低 于 量程 的 错误 。 如 果 通 道 读数 高 于 最 大 值 ， 就 会 发 生 超 量程 的 报警 。 


表 2-12 11 种 传感器 的 类 型 和 温度 范围 















































ERN 温度 范围 /%C 准确 性 /°C ADC 更 新 速率 /Hz 
EN eS d 
最 小 最 大 +1.0%C +3. 0% (准确 度 /C ) 
PT100 385 -200 | 660 | -150~590 | < -150 >590 
PT200 385 -200 | 630 | -150~570 | < -150 >570 二 线 
PT500 385 -200 | 630 | -150~580 | < -150 >580 4.17. 6.25. 10、16.7、19.6、33、 
PT1000 385 -200 630 -150 ~570 | < -150 >570 50 (+1.0) 62. 123, 242. 470 ( +3.0) 
PT100 392 -200 | 660 | -150-590 | < -150 >590 两 线 和 三 线 Cul0 
4.17. 6.25. 10. 16.7 (> + 上 1.0、 
PT200 392 -200 | 630 | -150~570 | < -150 >570 
< +3.0) 19.6. 33. 50. 62. 123. 242. 
PT500 392 -200 | 630 | -150~580 | < -150 >580 470 ( £3.0) 
PT1000 392 -50 500 -20 ~450 | < -20 >450 两 线 
Cul0 427 _ 100 260 < -70 >220 4.17. 6.25. 10. 16.7 (+1.0 ) 19.6. 
Ni120 672 -80 | 260 | -50-220 | <-50 >220 33. 50. 62, 123, 242, 470 ( +3.0) 
NiFe604 518 -200 | 200 | -170~170 | < -170 >170 

















2080-RTD2 模块 的 接线 端子 如 图 2-18 所 示 ， 其 接线 端子 具体 信息 见 表 2-13。 
表 2-13 ”两 通道 RTD 模块 的 接线 端子 信息 








AIDOOJOOC 


图 2-18 2080-RTD2 模块 的 接线 端子 























端子 序号 A B 
1 CHO + CHI + 
2 CH0 - CH1 - 
3 CHOL CHIL 
4 无 连接 无 连接 
5 无 连接 无 连接 
6 无 连接 无 连接 








图 2-19 为 传感器 连接 图 。 由 于 三 线 和 四 线 RTD 在 嘲 杂 的 工业 环境 中 准确 性 较 好 ， 所 以 
较为 常用 。 当 使 用 这 些 传 感 絮 的 时 候 ， 长 度 导致 的 额外 电阻 由 额外 的 第 三 根 线 (三线 制 中 ) 
或 额外 的 两 根 线 (四 线 制 中 ) 进行 补偿 。 在 这 个 模块 的 两 线 制 RTD 中 ， 这 些 电阻 的 补偿 使 


用 一 个 额外 的 50mm22AWG 的 短线 提供 ， 


B2、B3 上 。 


这 些 短线 分 别 连接 在 通道 0 和 通道 1 的 A2、A3 和 





图 2-20 为 RTD 模块 和 RTD 在 现场 的 连接 。RTD 的 传 感 元 件 应 该 总 是 连接 在 通道 1 的 
Bl (+) 和 B2 (-) 端子 之 间 ， 以 及 通道 0 的 Al (+) 和 A2 (-) 端子 之 间 。B3 和 A3 
端子 则 应 该 分 别 短 接 到 B2 和 A2， 来 完成 电流 回路 。 不 正确 的 接线 将 导致 错误 的 读数 。 
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white CH0+ white CHO+ White CH0+ 
green CHI+ 
zd - HO- 
CHOL 
red CH0- 
两 线 传感器 连接 三 线 传感器 连接 E= san 
三 线 双 传感器 连接 


图 2-19 ”传感器 连接 图 


屏蔽 双 绞 电 线 = 
2080-RTD2 
黑色 







现场 螺钉 接线 


过 程 温度 检测 


图 2-20 RTD 模块 和 RTD 在 现场 的 连接 


2080-TC2 和 2080-RTD2 模块 的 硬件 属性 见 表 2-14, 
表 2-14 2080-TC2 和 2080-RTD2 模块 硬件 属性 



































属 性 2080-RTD2 2080-TC2 
安装 扭矩 0.2N . m(1. 481b-in) 
终端 螺杆 扭矩 0. 22 ~0.25N . m(1.95 ~2. 21li-in) 使 用 2.5mm 的 平 口 螺钉 旋 具 
线 型 0. 14 ~ 1. 5mm? (26 ~16AWG) 刚 性 铜 线 或 者 0. 14 ~ 1. Omm? 
(26 ~17AWG ) 刚 性 铜 线 

输入 阻抗 >5MQ >300kQ 

共 模 抑制 比 100dB 50/60Hz 

常 模 抑制 比 70dB 50/60Hz 
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(2) 
属 性 2080-RTD2 2080-TC2 
DRK 14 位 
CJC 错误 +1.2C@25%C 
准确 性 +1. 0C@25%C 
通道 2 非 隔离 
短路 检测 时 间 8 ~ 1212ms 8 ~ 1515ms 
功率 消耗 3.3V 40mA 
最 高 环境 空气 温度 65C 
工作 温度 -20 ~65°C 
贮存 温度 -40 ~85°C 


2080-TC2 和 2080-RTD2 模块 帮助 用 户 通 过 PID 实现 温度 自动 控制 。 这 两 个 通 人 式 模 块 
可 以 插 在 Micro830 控制 器 的 任意 槽 中 ， 但 是 不 支持 带电 插 拔 。 


2.3.5 六 通道 预 置 模拟 量 输入 模块 


2080-TRIMPOT6 模块 提供 了 6 个 模拟 量 预 置 通道 用 于 对 速度 、 位 置 和 温度 的 控制 ， 可 增 
加 六 种 模拟 量 预 置 。 该 骨 入 式 模块 可 以 插 在 Micro830 控制 右 的 任意 模 中 ,但 是 不 支持 带电 
插 拔 。 模 块 的 外 观 和 端子 如 图 2-21 所 示 。 


图 2-21 


2080-TRIMPOT6 模块 的 外 观 和 端子 


2080-TRIMPOT6 模块 的 属性 见 表 2-15, 





表 2-15”2080-TRIMPOT5 模块 的 属性 























硬件 属性 数 值 硬件 属性 数 值 
数据 范围 0 ~255 相对 湿度 5% ~95% ,无 冷凝 
工作 温度 -20 ~65% 即 -4~149 °F 操作 海拔 2000m 
贮存 温度 -40~85°C( -40~185 F) 
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2.3.6 RS-232/485 隔离 串口 模块 


2080-SERIALISOL 模块 支持 远程 终端 单元 Modbus ( RTU) 和 美国 信息 交换 标准 码 
(ASCII) 等 协议 。 这 个 端口 是 电气 隔离 的 ， 所 以 是 用 在 易 受 谐 波 干扰 设备 上 的 理想 选择 ， 
例如 变频 絮 和 伺服 控制 设备 ， 并 且 通 信 电 比较 长 ， 在 采用 RS-485 时 长 度 可 达 1000m, K| 2- 
22 为 该 模块 的 接线 端子 ， 端 子 的 具体 信息 见 表 2-16。 

















表 2-16 2080-SERIALISOL 模块 的 

















接线 端子 信息 
DDAA TA a 
DOG re 
L | 端子 序号 A B 
1 RS485 + RS-232 DCD 
4) 2 RS-485/232 GND RS-232 RXD 
3 RS-232 RTS RS-232 TXD 
图 2-22 2080-SERIALISOL 4 RS-232 CTS RS-485 — 








模块 的 接线 端子 图 


图 2-23 为 用 2080-SERIALISOL 模块 时 的 通信 接线 图 。 
注意 : 不 能 短 接 Al 和 B4， 如 果 短 接 这 两 个 端子 ， 将 损坏 通信 端口 。 


DTE 设 备 
(2080-SERIALISOL) DCE 设 备 (Modem、 触 摸 屏 等 ) 
8 针 25 针 ”9 针 





图 2-23 ”通信 接线 图 





Micro830 控制 器 有 哪些 硬件 特性 ? 
Micro830 控制 器 支持 的 电源 类 型 有 哪些 ? 
Micro830 控制 器 的 输入 /输出 有 几 种 类 型 ? 
Micro830 控制 器 的 本 地 IO 有 哪些 功能 ? 
Micro830 控制 右 有 几 种 通信 端口 ? 


1. 
2: 
3. 
4. 
5. 
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6. Micro800 控制 器 可 能 入 什么 类 型 的 模块 ? 最 多 能 通信 几 个 ? 
7. Micro800 控制 器 支持 哪些 艇 入 式 模块 ? 
8. Micro800 控制 器 的 VO 配置 ? 





1. 请 用 Micro830 控制 顺 控 制 设 计 一 个 简单 的 交通 灯 控 制 系统 ， 对 比 用 Micro810 控制 需 
设计 的 系统 ， 说 说 各 目的 特点 。 
2. 比较 Micro830 和 Micro810 控制 磊 ， 说 说 各 目的 优 缺 点 。 
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Micro850 75 til g# 1E F 


| 党 习 目 标 


了 解 Micro850 控制 器 的 基本 功能 
。 掌握 Micro850 控制 器 硬件 的 使 用 方法 
了 解 HSC 与 PTO 的 功能 特点 


e 学 握 Micro850 控制 器 扩展 模块 的 使 用 方法 
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3.1 Micro850 控制 问 人 硬件 特性 


Micro850 控制 絮 是 一 种 可 以 内 置 膀 入 式 LO 模块 ， 又 可 以 外 挂 扩 展 VO 模块 的 经 济 型 控 
制 器 。Micro850 控制 絮 可 以 般 入 2 ~5 个 模块 不 等 ,并且 最 多 能 支持 4 个 扩展 WO 模块 。 

该 控制 器 还 可 以 和 采用 任何 一 类 2 等 级 额定 24V 直流 输出 电源 ， 如 采用 符合 最 低 规格 的 
可 选 Micro800 电源 模块 。 按 照 其 0 点 数 可 分 为 两 种 款 型 : 24 点 和 48 点 。 

Micro850 控制 器 外 观 和 状态 指示 灯 如 图 3-1、 图 3-2 所 示 ， 各 部 分 具体 描述 见 表 3-1、 表 














3-25 
Status Indicators 
TAA p990998 ssesssssmn 
ku =a J 
Hesssesessssssssese 
45910 
15 14 13 12 11 10 6 10 8 9 45909 
图 3-1 24 点 Micro850 控制 絮 外 观 和 状态 指示 灯 

Status Indic ators 
DOOODOOODODOD 

16 0000000000 
00000000 

17 

18 

19 

20 

21 

23 

23 

24 JEE EEEE ENE 
po000000000 

45918 
15 14 13 12 11 6 10 8 9 





图 3-2 48 点 Micro850 PEt ar INAR ERAT 
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表 3-1 Micro850 控制 器 硬件 说 明 
标号 描述 标号 描 Jë 

1 状态 指示 灯 9 扩展 WO jË wa 

2 B Ri 10 DIN 导轨 安装 卡 件 

3 机 入 式 模 块 卡 件 11 模式 转换 开关 

4 能 入 式 模块 安装 口 12 B 类 USB 端口 

5 40 针 高 速 插件 连接 器 13 RS-232/RS-485 通信 串 行 口 ( 非 隔离 ) 

6 n] DE) IYO 接线 端子 14 RJ-45 以 太 网 端口 

7 边缘 侧 盖 15 可 选 交流 电源 

8 安装 口 

表 3-2 Micro850 控制 器 状态 指示 灯 说 明 
标号 J R 标号 描 述 
16 输入 指示 灯 21 故障 指示 灯 
17 模块 指示 灯 22 强制 0 指示 灯 
18 网 络 指示 灯 23 串 行 通信 指示 灯 
19 电源 指示 灯 24 输出 指示 灯 
20 运行 指示 灯 
3.2 Micro850 控制 器 的 IO 配置 





Micro850 控制 项 有 8 种 型 号 ， 不 同型 号 的 控制 锅 的 ZO 配置 不 同 ， 控 制 占 的 IO 数据 见 
表 3-3, 
表 3-3 控制 器 的 IO 数据 












































输 入 输 
控 制 器 
AC120V DC/AC 24V 继电器 型 24V 灌 人 型 24V 拉 出 型 

2080-LC50-24AWB 14 10 

2080-LC50-24QBB 14 10 
2080-LC50-24QVB 14 10 
2080-LC50-24QWB 14 10 

2080-LC50-48AWB 28 20 

2080-LC50-48QBB 28 20 
2080-LC50-48QVB 28 20 
2080-LC50-48QWB 28 20 

















下 面 以 2080-LC50-24QWB 控制 器 为 例 ， 介 绍 Micro850 控制 姻 的 输入 /输出 端子 。 该 控 
制 姨 的 外 部 接线 如 图 3-3 所 示 。 第 一 排 1-00 ~ 1-13 为 输入 端口 ， 第 二 排 0-00 ~ 0-09 为 输出 端 
H ° 其 中 ° I-00 p I-07 也 可 作为 高 速 输入 端 口 ° 
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SOOOOOO OHOOOOCOOO 


1—00 1-02 1-04 I-11 


PHpc24 | Temo |! ICcMl | 


OOQOOOOOOOOOOOOOOO 


-DC24 O-00 O-01 O-02 O-04 CM3 O-07 O-09 





图 3-3 Micro850 控制 锅 外 部 接线 





Micro850 控制 絮 的 输出 分 为 灌 入 型 和 拉 出 型 ， 但 这 仅 针 对 直流 而 言 ， 并 不 适用 于 继 电 融 
输出 。 其 接线 方式 与 Micro830 控制 器 的 本 地 VO 接线 方式 一 致 ， 此 处 不 再 缆 述 。 
不 同型 号 的 控制 右 ， 高 速 输入 /输出 的 点 不 同 ， 具 体 分 布 见 表 3-4。 
R34 Micro850 控制 器 高 速 输入 /输出 点 的 分 布 情况 























控制 器 型 号 高 速 输入 /输出 点 分 布 控制 器 型 号 高 速 输入 /输出 点 分 布 
2080-LC50-24 AWB 1-00 ~ I-07 2080-LC50-48 AWB 1-00 ~ I-11 
2080-LC50-24QWB I-00 ~ I-07 2080-LC50-48 QWB I-00 ~ I-11 
2080-LC50-24QBB I-00 ~ I-07 0-00 ~ 0-01 2080-LC50480VB I-00 ~ 111 .O-00 ~ 002 
2080-LC50-240 VB I-00 ~ I-07 .O-00 ~ 0-01 2080-LC50-48QBB I-00 ~ 111、0-00 ~ 002 











对 于 Micro830 和 Micro850 控制 硕 的 特殊 本 地 IO 介绍 如 下 。 
3.2.1 脉冲 序列 输出 

K 3-5 列 出 Micro830 和 Micro850 控制 器 支持 高 速 脉冲 序列 输出 (Pulse Train Output, 
PTO) 数量 和 运动 轴 的 数量 。 根 据 控制 器 的 性 能 ，PTO 功能 能 够 以 一 个 指定 频率 产生 指定 数 
量 的 脉冲 ， 这 些 脉冲 可 以 输出 到 驱动 器 以 控制 这 些 设备 〈 如 伺服 驱动 需 ) ， 进 而 控制 伺服 电 
动机 和 步 进 电动 机 的 速度 和 位 置 。 每 一 个 PTO 对 应 着 一 个 轴 ， 所 以 可 以 使 用 PTO 功能 建立 

















一 个 位 置 控制 系统 。 
表 3-5 ” Micro830 和 Micro850 控制 器 支持 PTO 和 运动 轴 数 量 
控制 器 型 号 PTO (本 地 0) 数量 支持 的 运动 轴 数 量 
10/16 点 i i 
2080-LC30-10QVB; 2080-LC30-16QVB 
24 点 
2080-LC30-24QVB; 2080-LC30-24QBB 2 2 
2080-LC50-240 VB; 2080-LC50-24QBB 
48 点 
2080-LC30480VB; 2080-LC30-48 OBB 3 3 
2080-LC50480VB; 2080-LC50-48 QBB 
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注意 ， 对 于 Micro830 系列 控制 融 ， 固 件 版 本 需要 2.0 以 上 才能 支持 PTO 功能 。 

每 一 个 运动 轴 都 需要 多 个 输入 /输出 信号 来 控制 ，Micro830 和 Micro850 控制 锅 帝 内 置 
PTO 脉冲 信号 和 PTO 方向 信号 就 可 以 用 来 控制 轴 运 动 ， 剩 下 PTO 的 输入 /输出 通道 可 以 禁止 
或 是 作为 普通 WO 使 用 。 本 地 PTO 输入 /输出 点 信息 见 表 3-6。 


















































表 3-6 本 地 PTO 输入 /输出 点 信息 
PTOO( EM _00) PTOI (EM _01) PTO2( EM _02) 
运动 控制 — x 
信号 在 软件 中 的 在 本 地 端 在 软件 中 的 在 本 地 端 在 软件 中 的 在 本 地 端 
HA 
名 称 子 排名 称 名 称 子 排名 称 名 称 子 排名 称 
PTO pulse IO EM DO 00 0-00 IO EM DO 01 0-01 IO EM DO 02 0-02 
PTO direction IO EM DO 03 0-03 IO EM DO 04 0-04 IO EM DO 05 0-05 
Lower 
( Negative ) _IO_EM_DI_00 1-00 _IO_EM DI 04 1-04 _IO_EM_DI_ 08 1-08 
Limit switch 
Upper 
( Positive ) _IO_EM _DI _01 I-01 _IO_EM _ DI 05 I-05 _IO_ EM DI _ 09 I-09 
Limit switch 
Absolute 
_IO_ EM_DI_ 02 1-02 _IO_EM _DI_06 1-06 _IO_EM DI _10 I-10 
Home switch 
Touch Probe 
_IO_EM DI 03 1-03 _IO_EM _DI_07 1-07 _IO_EM _DI_11 I-11 
Input switch 




















下 面 以 2080-LC30-xxQBB/2080-LC50-xxQBB 控制 器 为 例 ， 介 绍 运动 控制 系统 的 搭建 。 图 
3-4 所 示 是 运动 控制 系统 接线 示例 。 








Pinl2(CLK 
Pin49(CLK+) 












Pinl4(DIRƏ 





Pin25(DIR+) 


Pin3 (Enable) 
Pin7(RST) 


2080-LC30-xxQBB 
2080-LC50-xxQBB 





Kinetix3 











图 34 ”运动 控制 系统 接线 示例 


注意 : 如 果 引 脚 1、2 连接 的 是 24V 电源 的 正极 ,使 能 位 Enable， 引 脚 3) 和 重 置 位 
CRST， 引 脚 7) 将 会 变 成 拉 出 型 输入 。 
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3.2.2 高 速 计数 费 和 可 编程 限 位 开关 

所 有 的 Micro830 和 Micro850 控制 器 (交流 输入 除外 ) 都 支持 高 速 计数 器 (High-Speed 
Counter, HSC) 功能 ,最 多 的 能 文 持 6 个 HSC。 高 速 计数 右 功 能 块 包含 两 部 分 : 一 部 分 是 位 
于 控制 器 上 的 本 地 1⁄O 端子 ， 另 一 部 分 是 HSC 功能 块 指 令 。HSC 的 参数 设置 以 及 数据 更 新 
都 需要 在 HSC 功能 块 中 设置 。 

可 编程 限 位 开关 (Programmable Limit Switch, PLS) 功能 允许 用 户 组 态 HSC 为 PLS 或 者 
是 凸轮 开关 。 

图 3-5 是 HSC 组 态 为 PLS 的 示意 图 ， 通 过 对 HSC 数据 结构 的 设置 ， 可 以 将 HSC 组 态 为 
PLS 使 用 。 














+2,147,483,647 maximum 


HscAppData.OF Setting Overflow 
HscAppData.HPSetting High Preset 


0 


HscAppData.LPSetting Low Preset 
HscAppData.UFSetting Underflow 


图 3-5 HSC 组 态 为 PLS 的 示意 图 


—2,147,483,648minimum 


下 面 介绍 HSC 的 硬件 信息 : 

所 有 的 Micro830 和 Micro850 控制 器 ， 除 了 2080-LCxx-xxAWB， 都 有 100 kHz 的 高 速 计 
数 器 。 每 个 主 高 速 计 数 器 有 4 个 专用 的 输入 ， 每 个 副 高 速 计数 器 有 两 个 专用 的 输入 。 不 同 点 
数控 制 句 HSC 个 数 见 表 3-7. 

表 3-7 不 同 点 数控 制 器 HSC 个 数 




















10/16 点 24 点 48 点 
HSC 个 数 2 4 6 
主 HSC 1 (counter 0) 2( counter 0,2) 3( counter 0, 2 and 4) 
副 HSC 1(counter 1) 2( counter 1,3) 3(counter1, 3 and 5) 


每 个 HSC 使 用 的 本 地 输入 号 见 表 3-8, 




















表 3-8 每 个 HSC 使 用 的 本 地 输入 号 
HSC 使 用 的 输入 点 HSC 使 用 的 输入 点 
HSC0 0-3 HSC3 6-7 
HSC1 2-3 HSC4 8~11 
HSC2 4~7 HSC5 10 ~11 
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由 表 3-10 可 知 ，HSC0 的 副 计数 器 是 HSC1， 其 他 HSC 类 似 。 所 以 每 组 HSC 都 有 共用 的 
输入 通道 ， 表 3-9 列 出 HSC 的 输入 使 用 本 地 IO 情况 。 
表 3-9 HSC 的 输入 使 用 本 地 LO 情况 


















































































































































HSC 本 地 1⁄0 
0 01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 
HSC0 A/C B/D Reset Hold 
HSC1 A/C B/D 
HSC2 A/C B/D Reset Hold 
HSC3 A/C B/D 
HSC4 A/C B/D Reset Hold 
HSC5 A/C B/D 
K 3-10 列 出 Micro830/Micro850 控制 器 的 HSC 的 计数 模式 。 
表 3-10 Micro830/Micro850 控制 器 的 HSC 的 计数 模式 
Input0( HSC0 ) Input 1( HSC0 ) Input2 Input3 
用 户 程 
ER Input2(HSC1) | Input 3(HSC1) | (HSCO) | (HSco) A 
计数 模式 序 中 ， 模 
Input4( HSC2 ) Input 5( HSC2) Input6 Input7 . 
式 的 值 
Input6(HSC3) | Input 7(HSC3) | (HSC2) | (HSC2) 
以 内 部 方向 计数 (mode la) 增 计数 未 使 用 0 
NÈ 句 计 数 ， 部 提供 Rese Hold 信 
以 内 部 方向 计数 ， 外 部 提供 Reset 和 Hold f 增 计数 未 使 用 "e, R i 
号 (mode 1b) 
以 外 部 方向 计数 (mode 2a) 增 / 减 计数 方向 未 使 用 2 
部 提供 方向 ，Reset 和 Hold 信号 (mode 
外 部 提供 方向 Set Mo Me nade 计数 方向 Reset Hold 3 
2b) 
两 输入 计数 器 (mode 3a) 增 计 数 减 计 数 未 使 用 4 
# A 1F2 部 提供 Rese Hold 信号 
两 输入 计数 器， 外 部 提供 Reset 和 Hold 信和 号 增 计数 减 计数 ja Š 
(mode 3b) 
差分 计数 器 (mode 4a) A 型 输入 B 型 输入 未 使 6 
分 计数 部 提供 Rese Hold 信号 
差分 计数 器 ， 外 部 提供 Reset 和 Hold 信号 KARA BARA sn a 5 
(mode 4b) 
差分 X4 计数 器 (mode 5a) A 型 输入 B 型 输入 未 使 用 8 
分 X4 计数 时 部 提供 Rese Hold 信 
差分 X4 计数 器 ， 外 部 提供 Reset 和 Hold í ARAA BARA Faial Ri Š 
= (mode 5a) 

















E HSC 可 以 使 用 4 个 输入 端口 ， 但 是 副 HSC 只 能 使 用 后 两 个 输入 端口 ， 具 体 接线 方式 


取决 于 操作 模式 。 


3.3 Micro850 控制 器 扩展 模块 


介绍 了 Micro850 控制 器 的 硬件 特性 和 本 地 O 设置 以 后 ， 下 面 重 点 介绍 Micro850 控制 
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器 的 扩展 模块 ，Micro850 控制 器 文 持 多 种 离散 量 和 模拟 量 扩展 IO 模块 。 可 以 连接 任意 组 合 
的 扩展 O 模块 到 Micro850 控制 器 上 ， 但 要 求 本 地 、 内 置 、 扩 展 的 离散 量 VO 点 数 小 于 或 
等 于 132。Micro850 控制 器 扩展 模块 见 表 3-11。 

表 3-11 Micro850 控制 器 扩展 模块 






































































































































扩展 模块 型 号 类 别 种 类 
2085-IA8 离散 8 点 ，120V 交流 输入 
2085 -IM8 离散 8 点 ，240V 交流 输入 
2085-OA8 离散 8 点 ，120/240V 交流 晶闸管 输出 
2085-IQ16 离散 16 点 ，12/24V 拉 出 / 灌 入 型 输入 
2085-IQ32T 离散 32 点 ，12/24V 拉 出 / 灌 人 型 输入 
2085-0V16 离散 16 点 ，12/24V 直流 灌 和 人 型 晶体 管 输出 
2085-OB16 离散 16 点 ，12/24V 直流 拉 出 型 晶体 管 输出 
2085-0W8 离散 8 点 ， 交 流 / 直 流 继电器 型 输出 
2085-0W16 离散 16 点 ， 交 流 / 直 流 继电器 型 输出 
2085-IF4 模拟 4 通道 ，14 位 隔离 电压 /电流 输入 
2085-IF8 模拟 8 通道 ，14 位 隔离 电压 /电流 输入 
2085-OF4 模拟 4 通道 ，12 位 隔离 电压 /电流 输出 
2085-IRT4 模拟 4 通道 ，16 位 隔离 热电 阻 (RTD) 和 热电 侦 输 入 模块 
2085-ECR 终端 2085 的 总 线 终端 电阻 


3.3.1 模拟 量 扩展 IO 模块 

模拟 量 扩展 O 模块 是 一 种 将 模拟 信号 转化 为 数字 信号 输入 到 计算 机 以 及 将 数字 信号 转 
化 为 模拟 信号 输出 的 模块 。 控 制 器 可 以 通过 这 些 控制 信号 达到 控制 的 目的 。 

1. VO 属性 
































2085-IF4 和 2085-IF8 分 别 支 持 4 通道 和 8 通道 输入 ，2085-OF4 支持 4 通道 输出 。 每 个 
通道 都 可 以 被 设置 成 电流 或 者 电压 输入 /输出 ， 其 中 电流 模式 为 默认 配置 。 
2. 数据 范围 
2085-IF4 、2085-IF8 和 2085-OF4 的 有 效 数据 范围 风 表 3-12、 表 3-13, 
表 3-12 2085-IF4、2085-IF8 的 有 效 数据 范 
ea 类 型 /范围 
0 ~20mA 4 ~20mA -10 ~10V 0 ~10V 
原始 /比例 数据 -32768 ~ 32767 
工程 单位 0 ~21000 3200 ~ 21000 — 10500 ~ 10500 -500 ~ 10500 
百分比 范围 0 ~ 10500 -500 ~ 10625 不 支持 -500 ~ 10500 
3. 数据 配置 


(1) 2085-IF4 的 数据 配置 


模拟 量 输 入 值 能 从 全 局 变量 _IO Xx 





AL yy 读 出 , x 代表 扩展 槽 1 ~4，yy 代表 通道 号 
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00 ~03。2085-IF8 的 模拟 量 输入 值 读 取 以 及 x、y 意义 同 2085-IF4。 
表 3-13 2085-OF4 的 有 效 数据 范围 



































数据 类 型 
0 ~20mA 4~20mA -10~10V 0~10V 
原始 /比例 数据 -32768 ~ 32767 
工程 单位 0 ~21000 3200 ~ 21000 - 10500 ~ 10500 0 ~ 10500 
百分比 范围 0 ~10500 -500 ~ 10625 不 支持 0 ~10500 


模拟 量 输 入 状态 值 能 从 全 局 变量 IO _Xx_ST__yy 读 出 ，x 代表 扩展 槽 号 1 ~4，yy 代表 
状态 字 00 ~02。2085-IF4 的 数据 格式 见 表 3-14。 
表 3-14 2085-IF4 的 数据 格式 






































= R/W 7 6 5 4 3 2 1 0 
状态 0 R 保留 
状态 1 R 保留 HHAO LLAO HAO LAO DEO so 
状态 2 R 保留 HHA2 LLA2 HA2 LA2 DE2 S2 
字 R/W 15 14 13 12 11 10 9 8 
状态 0 R PU GF CRC 保留 
状态 1 R 保留 HHA1 LLAI HA1 LAI DE1 Sl 
状态 2 R 保留 HHA3 LLA3 HA3 LA3 DE3 S3 





























(2) 2085-IF8 的 数据 配置 

模拟 量 输入 状态 值 能 从 全 局 变量 10 _ Xx ST _yy 读 出 ,x 代表 扩展 槽 号 1 ~4，yy 代表 
状态 字 00 ~ 04。 若 是 想 从 状态 字 中 读 出 某 一 位 ， 也 能 通过 在 全 局 变量 后 面 附加 一 个 zz 读 出 
来 ，zz 代表 位 号 00 ~15。2085-IF8 的 数据 格式 见 表 3-15, 2085-IF4 和 2085-IF8 的 字段 描述 
见 表 3-16。 








表 3-15 2085-IF8 的 数据 格式 










































































字 R/W 7 6 5 4 3 2 1 0 
状态 0 R 保留 
状态 1 R 保留 HHAO LLAO HAO LAO DEO so 
状态 2 R 保留 HHA2 LLA2 HA2 LA2 DE2 S2 
状态 3 R 保留 HHA4 LLA4 HA4 LA4 DE4 S4 
状态 4 R 保留 HHA6 LLA6 HA4 LA4 DE4 S6 
字 R/W 15 14 13 12 11 10 9 8 
状态 0 R PU GF CRC 保留 
状态 1 R 保留 HHA1 LLA1 HA1 LAI DE1 Sl 
状态 2 R 保留 HHA3 LLA3 HA3 LA3 DE3 S3 
状态 3 R 保留 HHAS LLAS HAS LAS DES S5 
状态 4 R 保留 HHA7 LLA7 HA7 LA7 DE7 S7 
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表 3-16 2085-IF4 FA 2085-IF8 的 字段 描述 
字段 Mi 述 


当 数 据 上 的 CRC (循环 宛 余 校 验 ) 错误 发 生 时 ， 此 位 置 1， 当 收 到 下 一 个 正确 数据 时 ， 此 位 
清 夫 











CRC CRC 错误 








当 允 许 输入 通道 没有 从 当前 采样 中 读 到 任何 值 时 ， 此 位 置 1。 各 自 的 返回 输入 数据 值 仍 和 之 前 
的 值 一 样 

GF 一 般 错 误 当 任何 一 种 错误 发 生 时 ， 此 位 置 1 

HA# | 高 位 报警 当 输 入 通道 的 值 超过 之 前 设置 的 高 位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 
HHA# | 高 高 位 报警 | ” 当 输 入 通道 的 值 超过 之 前 设置 的 高 高 位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 
LA# | 低位 报警 当 输 入 通道 的 值 低 于 之 前 设置 的 低位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 
LLA# | 低 低位 报警 | ” 当 输 入 通道 的 值 低 于 之 前 设置 的 低 低位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 
1. 上 电 以 后 此 位 置 1， 当 模块 接收 到 正确 的 设置 以 后 ， 此 位 清 零 
2. 当 控 制 器 在 运行 模式 下 发 生意 外 重启 的 时 候 ， 此 位 置 1。 同 时 通道 故障 位 S# 也 会 置 1。 模 块 
在 重启 以 后 还 未 进行 配置 的 状态 下 仍然 是 连接 上 的 。 当 再 次 配置 正确 后 ，PU 和 通道 故障 位 S# 会 





DE# | 数据 错误 


























































































































PU 上 电 






















































































S# 通道 故障 当 相 应 的 通道 打开 了 ， 或 者 有 错误 ， 或 者 低 于 /高 于 界限 时 ， 此 位 置 1 


(3) 2085-OF4 数据 配置 
控制 位 状态 值 能 从 全 局 变量 10 Xx _CO _00zz 读 出 ，x 代表 扩展 槽 号 1 ~4，zz 代位 号 
00 ~ 11。2085-OF4 控制 数据 配置 见 表 3-17。 
表 3-17 2085-OF4 控制 数据 配置 
































2 位 号 
To 
7 6 5 4 3 2 1 0 
控制 0 UU3 U03 UU2 U02 UU1 U01 UUO U00 
$ 位 号 
T 
15 14 13 12 11 10 9 8 
控制 0 保留 CE3 CE2 CE1 CEO 




















UUx 和 UOx 在 运行 模式 下 置 位 是 用 来 清除 任何 锁定 的 上 下 限 报警 。 当 解锁 位 置 1 并且 
报警 的 条 件 不 存在 时 ， 报 警 被 解除 。 如 果 仍 然 处 在 报警 条 件 之 下 ， 那 么 解除 报警 位 则 无 效 。 
CEx 在 运行 模式 下 置 位 可 以 清除 任何 DAC 硬件 错误 位 以 及 使 得 错误 禁用 的 通道 x 再 





使 用 通道 报警 和 错误 解锁 时 ， 需 要 保持 解锁 位 置 位 〈1) ， 直 到 正确 的 输入 通道 状态 字 
告诉 我 们 报警 状态 位 复位 了 ， 此 时 再 复位 解锁 位 (0). 

(4) 状态 数据 

模拟 量 输出 状态 值 能 从 全 局 变量 _IO Xx ST yy 读 出 , x 代表 扩展 槽 1 ~4，yy 代表 状 
态 字 00 ~06。 状 态 字 中 独立 的 每 一 位 能 够 通过 在 全 局 变量 的 名 字 后 面 加 zz 读 出 来 ，zz 是 位 
号 0 ~15。 
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2085-OF4 状态 数据 配置 和 字段 描述 见 表 3-18、 表 3-19。 















































































































































































































































































































































表 3-18 2085-OF4 状态 数据 配置 
位 号 
J 
7 6 5 4 3 2 1 0 
状态 0 通道 0 数据 值 
状态 1 通道 1 数据 值 
状态 2 通道 2 数据 值 
状态 3 通道 3 数据 值 
状态 4 E3 E2 El EO S3 S2 S1 S0 
状态 5 保留 Ul 01 保留 U0 00 
状态 6 保留 
二， 位 号 
F 
15 14 13 12 11 10 9 8 
状态 0 通道 0 数据 值 
状态 1 通道 1 数据 值 
状态 2 通道 2 数据 值 
状态 3 通道 3 数据 值 
状态 4 PU GF CRC 留 留 
状态 5 保留 U3 03 保留 U2 02 
状态 6 保留 
表 3-19 2085-OF4 的 字段 描述 
字段 Ti jË 
CRC | CRC 错误 表明 数据 接收 到 错误 ， 所 有 的 通道 错误 位 置 位 ， 当 接收 到 下 一 个 正确 数据 的 时 候 ， 此 位 清 零 
表明 有 一 个 硬件 错误 ， 包 括 坏 线 或 者 通道 x 的 高 负载 ， 错 误 代码 可 能 会 在 各 自 的 输入 字 (0 ~ 
Ex 错误 3) 上 显示 出 来 ， 相 应 的 通道 会 被 关闭 ， 直 到 用 户 通过 写 输出 数据 的 CEx 位 清除 了 错误 ,通道 才 
会 打开 
~ 表明 发 生 错误 了 ， 包 括 RAM 测试 失败 ，ROM 测试 失败 ，EEPROM 失败 。 此 时 ， 所 有 通道 错误 
GF 一 般 错 误 |. an Ñ 
位 Sx 同样 会 置 位 
Š 超 范围 标志 表明 控制 器 正 尝试 驱动 高 于 其 正常 操作 范围 或 者 通道 的 高 钳 位 电 平 的 模拟 量 和 输出 。 但 是 如 果 通 
“| 道 的 高 错位 电 平等 级 没有 设置 的 话 ， 模 块 会 持续 将 模拟 量 输出 转化 为 最 大 量程 的 什 
pü h 当 控制 器 在 运行 模式 下 发 生意 外 重启 的 时 候 ， 此 位 置 1， 同 时 Ex 和 Sx 也 会 置 1。 模 块 在 重启 
以 后 还 未 进行 配置 的 状态 下 ， 仍 然 是 连接 上 的 。 当 再 次 配置 正确 后 ，PU 和 通道 故障 位 会 清 零 
Sx 通道 错误 表明 x 通 道上 有 一 个 错误 
ema | 表明 控制 器 正 尝 试 驱 动 低 于 甚 正常 操作 范围 或 者 通道 的 低 钳 位 电 平 〈 如 果 低 钳 位 电 平 设置 了 
Ux | 低 于 范围 标志 


S4 











的 话 ) 的 模拟 量 输出 
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3.3.2 热电 偶 与 热电 阻 模块 


2085-IRT4 支持 热电 偶 与 热电 阻 的 种 类 和 电压 、 阻 值 范围 见 表 3-20、 表 3-21, 
表 3-20 热电 偶 的 种 类 和 电压 范围 























传感器 类 型 温 E 范围 传感器 类 型 温度 范围 
B 300 ~1800% (572 ~3272 °F) N -270 ~ 1300% ( —454 ~2372 °F) 
C 0 -2315% (32 - 4199 °F) R -50~1768%C( -58 ~3214 °F) 
E -270 ~ 1000% ( -454 ~ 1832 °F) S -50 ~ 1768% ( -58 ~3214 °F) 
J -210 ~ 1200% ( -346 ~2192 °F) T -270 -400% ( -454 ~752 °F) 
K -270 ~ 1372 ( -454 ~2502 °F) mV 0 ~ 100mV 
TXK/XK(L) -200 ~ 800°%C ( -328 ~1472 °F) 














表 3-21 热电 阻 的 类 型 和 阻 值 范围 



































传感器 类 型 温度 范围 传感器 类 型 温度 范围 
100QPta = 0. 00385 Euro |-200 ~870°C( -328 ~1598 °F) 200QNickel 618 -60 ~200%C( -76 ~392 °F) 
2000OPta = 0. 00385 Euro | -200 -400% ( -328 ~752 F) 120QNickel 672 -80 ~260%C( — 112 ~500 F) 
1000Pta = 0. 003916 U. S | -200 ~ 630% ( -328 ~ 1166 F) 10Q Copper ( #i ) 427 -200 ~260%C( -328 ~ 500 F) 
200OPto = 0. 003916 U. S | -200 -400% ( -328 ~752 F) Ohms( 电阻 ) 0 ~5000 
100ONickel( #8)618 -60 -250% ( -76 ~482 F) 














1. 工程 单位 标定 

2085-IRT4 模块 使 组 态 的 每 一 个 输入 通道 的 模拟 信号 线性 转换 成 温度 值 。 通 过 CCW 软 
件 为 通道 0 ~3 组 态 以 下 数据 格式 : 

1) 工程 单位 * 1: 如 果 选 择 工程 单位 * 1 作为 温度 传感器 的 数据 格式 ， 对 于 确定 的 传 感 
器 类 型 和 标准 ， 模 块 将 输入 数据 转换 成 实际 温度 值 。 表 示 的 温度 值 是 每 单位 0. 1C 2 F. XJ 
电阻 式 输入 来 说 ， 每 单位 对 应 值 为 0.10。 对 电压 式 输入 来 说 ， 每 单位 对 应 值 为 0.0lmyV 。 

2) 工程 单位 * 10: 热电 偶 或 电阻 式 输入 传感器 ， 对 于 确定 的 传感器 类 型 和 标准 ， 模 块 
将 输入 数据 转换 成 实际 温度 值 。 对 于 这 种 格式 ， 每 单位 表示 的 温度 值 是 1%CAF。 对 电阻 式 
输入 来 说 ， 每 单位 对 应 阻 值 为 10。 对 电压 式 输 入 来 说 ， 每 单位 对 应 电压 值 为 0. 1mV。 

3) 成 比例 的 数据 模式 : 控制 器 输出 的 值 与 输入 量 成 正比 ， 数 值 的 范围 由 A-D 转换 器 的 
分 辩 率 而 定 。 例 如 : 热电 侦 类 型 B (300 ~1800Y ) 的 数据 范围 是 -32768 ~32767。 

4) 百分比 范围 : 在 正常 工作 范围 内 ， 输 入 数据 被 描述 成 百分比 。 例 如 : 热电 偶 B 型 传 
感 器 ，0 ~ 100mV 等 价 于 0 ~ 100% 或 300 ~ 1800C 等 价 于 0 ~100% 。 

通道 0 ~3 的 数据 格式 的 有 效 范围 见 表 3-22。 

表 3-22 ”通道 0 ~3 的 数据 格式 的 有 效 范围 



































数据 格式 传感器 类 型 温度 传感器 类 型 0 ~ 100mV 传 感 需 类 型 0 ~ 5000 
成 比例 的 数据 -32768 ~32767 
工程 单位 *1 MEC F) 0 ~ 10000 0 ~ 5000 
工程 单位 * 10 JEE (CAF ) 0 ~ 1000 0 ~ 500 
百分比 范围 0 ~100% 
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2. 数据 格式 

由 于 模拟 信号 将 采集 的 信号 直接 量化 为 数值 ， 也 就 是 下 文中 所 提 到 的 模拟 值 X， 这 个 量 
需要 进行 工程 标定 ， 称 为 具有 工程 单位 的 数值 y。 换 名 话说， 就 是 模拟 能 道 采 集 的 数 无 法 直 
接 使 用 ， 需 要 进行 数据 转换 ， 才 可 作为 用 于 控制 或 计算 的 有 效 数 值 。 

下 面 介 绍 如 何 将 模拟 量 转换 为 特定 数据 格式 对 应 的 数值 : 

将 模拟 值 X 转换 成 带 有 工程 单位 的 计算 数值 Y 或 将 计算 数据 Y 转换 成 模拟 值 X 的 公式 
如 下 : 

Y=((X -X 数据 范围 是 小 值 ) = ( Y 数据 范围 )A(X 数据 范围 ) ) + Y 数据 范围 最 小 值 

例如 : 

假设 有 现场 的 温度 传感器 采集 的 信号 量化 后 X= -2000 (未 处 理 的 数据 ) ， 由 于 它 是 16 
位 有 符号 整 型 值 数值 ， 所 以 X 最 小 值 = —32768, X 数值 范围 =32767 - ( -32768) =65535。 
而 现场 传感器 的 测 温 范 围 为 -270%C ~1372%C， 所 以 这 个 - 270% 应 该 对 应 X 的 最 小 值 
-32768 ， 而 1372% 对 应 X 的 最 大 值 32767。 因 此 ， 这 里 需要 将 这 个 -2000 转换 为 实际 对 应 
的 温度 值 ， 所 以 作 如 下 计算 : 

Y 数值 范围 =1372 - ( -270) =1642, Y 最 小 值 -270%C ， 

MIJ: Y = ( -20000 - ( -32768 ) ) * 1642/65535 + ( -270%C ) =49. 9%C 

这 样 就 得 到 了 具有 工程 单位 的 数值 Y。 

温度 单位 可 以 设 为 (默认 ) 或 下 。 

3. 配置 参数 

(1) 开路 响应 

这 个 参数 定义 了 模块 处 于 开路 时 的 响应 。 该 参数 有 以 下 4 个 选项 可 供 选 择 。 

1) 数值 上 限 : 通道 数值 的 输入 最 大 值 。 数 值 上 限 由 选择 的 输入 类 型 、 数 据 格式 和 数据 
范围 决定 。 

2) 数值 下 限 : 通道 数值 的 输入 最 小 值 。 数 值 下 限 由 选择 的 输入 类 型 、 数 据 格式 和 数据 
范围 决定 。 

3) 保持 上 一 状态 : 将 输入 设 为 上 一 输入 值 。 

4) 调 零 : 调 输入 为 零 ， 强 制 通 赴 数据 为 零 。 

(2) 滤波 器 频率 

2085-IRT4 模块 用 一 个 数字 滤波 器 为 输入 信号 抑制 干扰 。 频 率 默 认 值 为 4Hz。 当 滤波 频 
率 为 4Hz 时 ， 数 字 滤 波 器 提供 -3dB 的 振幅 衰减 。 

-3dB 频率 是 滤波 器 的 截止 频率 (截止 频率 定义 : 输入 信号 的 频率 啊 应 曲线 3dB 点 对 
应 的 频率 即 截止 频率 ) 。 所 有 小 于 截止 频率 的 输入 信和 号 都 会 以 小 于 3dB 衰减 量 通过 数字 滤波 
器 。 所 有 高 于 截止 频率 的 输入 信号 都 会 加 速 衰减 。 

每 一 个 通道 的 截止 频率 由 滤波 器 频率 的 选择 来 确定 ， 并 且 等 于 滤波 器 的 设 定 频率 。 选 择 
一 个 滤波 器 之 后 ， 信 和 号 的 最 快 变化 速率 低 于 滤波 器 的 截止 频率 。 截 止 频 率 不 能 和 响应 时 间 混 
淆 ， 截 止 频率 和 输入 信号 的 数字 滤波 器 的 衰减 程度 有 关 ， 而 响应 时 间 定 义 为 扫描 完 输入 通道 
后 通道 数据 学 的 更 新 速度 。 

补充 说 明 : 低 通 滤波 器 的 抑制 噪声 效果 更 好 ， 但 是 响应 时 间 通 常会 增加 。 高 通 滤波 需 的 
响应 速度 很 快 ， 但 会 减弱 抑制 噪声 的 效果 ， 并 且 降 低 有 效 分 辨 率 。 
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Micro850 控制 器 人 硬件 








1. Micro850 控制 器 有 哪些 硬件 特性 ? 

2. Micro850 控制 器 支持 的 电源 类 型 有 哪些 ? 

3. Micro850 控制 器 的 输入 /输出 有 哪儿 种 类 型 ? 
4. Micro850 控制 器 有 哪 几 种 通信 端口 ? 





1. 请 用 Micro850 控制 器 设计 一 个 简单 的 运动 控制 系统 。 
2. 比较 Micro850 和 Micro830 Micro810 控制 器 ， 说 说 各 上 自 的 优 缺 点 。 
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e° 了 解 CCW 编程 软件 的 环境 

e Zik CCW 编程 软件 的 安装 与 纯 载 

e 掌握 Micro800 控制 器 固件 的 刷新 

e 掌握 Micro800 控制 器 I/O 模块 的 组 态 方法 

。 学 会 使 用 CCW 软件 中 的 局 动向 导 配 置 变频 器 

。 等 握 CCW 编程 软件 中 程序 的 上 载 、 下 载 和 调试 
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软件 Connected Components Workbench ( CCW) 是 Micro800 系列 控制 器 的 程序 开发 软 
件 ,在 这 个 软件 中 , 不仅 可 以 组 态 Micro800 控制 器 ， 还 可 以 组 态 触摸 屏 和 变频 需 等 。Mi- 
cro800 控制 器 编程 软件 CCW (6.0 版 本 之 前 ) ， 对 系统 的 具体 要 求 见 表 4-1。 
# 4-1 CCW 软件 对 计算 机 操作 系统 的 要 求 




































































操作 系统 要 求 硬件 要 求 
Microsoft Windows 2008 R2 32 位 或 64 位 均 可 安装 最 低 配 置 : Intel 奔腾 3 处 理 器 ，2CB 内 存 ，3GB 
可 用 硬盘 空间 
推荐 配置 : Intel 奔腾 4 处 理 器 ，4CB 内 存 ，4GB 
Microsoft Windows 7 32 位 或 64 位 均 可 安装 可 用 硬盘 空间 








5.0 版 本 之 前 的 版 本 ， 可 以 在 Microsoft Windows XP SP3 之 后 的 版 本 安装 ， 而 5.0 版 本 开 
始 要 求 在 Microsoft Windows 7 系统 上 安装 。 


4.1 编程 软件 的 安 疾 和 弛 载 


下 面 介 绍 Micro800 控制 絮 编 程 软件 CCW 的 安装 过 程 。 在 安装 之 前 ， 请 确保 计算 机 系统 
满足 表 4-1 所 示 的 要 求 。 安 装 步 又 如 下 : 

1) 打开 安装 文件 ， 找 到 如 图 4-1 所 示 图 标 ， 双 击 即 可 。 

2) 双击 安装 图 标 后 ， 弹 出 的 对 话 框 提 供 可 以 























ORAE 一 CCWSetup.exe 
选择 安装 软件 时 的 说 明 语 言 。 d e Connected Components work... 
eo 


Rockwell Automation, Inc. 


3) 点 击 继续 ， 弹 出 选择 版 本 的 对 话 框 ,选择 
典型 版 本 ,， 点击 “下 一 步 ”。 

4) 在 弹出 的 对 话 框 输入 用 户 信息 (用户 名 : 
Rockwell Automation, Inc; 组 织 : Rockwell Automation, ，Inc) ， 点 击 “ 下 一 步 ”。 

5) 在 弹出 的 对 话 框 中 选择 接受 ， 点 击 “ 下 一 步 ”。 

6) 在 弹出 的 对 话 框 中 击 安装 ， 如 果 需 要 可 以 更 改 安装 路 径 。 

安装 完成 后 ， 会 提示 安装 完成 ， 上 点击“ 完成 ” 即 可 。 

软件 和 件 载 时 ， 进 入 控制 面板 ， 将 其 中 的 Connected Components Workbench, ControlFL- 
ASH, Rockwell Automation USBCIP Driver Package, Rockwell Windows Firewall Configuration U- 
tility, RSLinx Classic 进行 删除 。 在 弹出 的 对 话 框 中 直接 点 击 “确定 ” 即 可 。 











图 4-1 编程 软件 安装 图 标 














4.2 RSLinx 中 USB 通信 


将 USB 电缆 分 别 连 接 到 控制 器 和 计算 机 的 USB 接口 上 ， 当 控制 器 第 一 次 和 计算 机 连接 
时 ， 连 接 后 会 自动 弹出 安装 USB 连接 驱动 窗口 ， 选 择 第 一 个 选项 ， 点 击 下 一 步 。USB 安装 
成 功 后 ， 在 开始 菜单 中 的 所 有 程序 找到 Rockwell Automation/CCW/Connected Components 
Workbench ， 点 击 进入 软件 。 
在 Catalog 中 选择 所 使 用 的 PLC 型 号 : 2080-LC50-24QBB ， 然 后 双击 控制 器 图 标 。 点 击 
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右上 方 的 Connect 按钮 ， 弹 出 如 图 4-2 所 示 的 连接 对 话 框 ， 找 到 有 要 连接 的 控制 希 型 号 
里 选择 Micro850 控制 器 ， 点 击 “OK” 即 可 对 事先 准备 好 的 2080-LC50-24QBB 控制 器 进 行 
连接 。 


M Autobrowse Fel OP Not Browsing 
E- Workstation, DH-PC 
H-a Linx Gateways, Ethernet 
H-4 AB_DF1-1, Data Highway Plus A Ethernet Channel 2 


-88 AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis m 
E USB 
; (16 Micro850, 2080-LC50-24Q8B 





图 42 ARRERA 


43 刷新 Micro800 固件 





本 节 介 绍 如何 使 用 ControlFLASH 快速 更 新 Micro800 控制 器 中 的 固件 。 如 果 计 算 机 上 安 
> Y CCW 编程 软件 ， 将 通过 最 新 的 Micro800 固件 安装 或 更 新 ControlFLASH。 

1) 使 用 RSWho 确认 通过 USB 与 Micro800 控制 器 建立 RSLinx Classic 通信 。 

2) 启动 ControlFLASH 软件 ， 并 单 击 “ 下 一 步 ”。 

3) 选择 需要 更 新 的 Micro800 控制 器 的 产品 目录 号 并 单 击 “ 下 一 步 ， 如 图 4-3 所 示 。 

4) 在 浏览 窗口 中 选择 控制 问 ， 然 后 单 击 “确定 ”， 如 图 4-4 所 示 。 








Enter the catalog number of the target 


[2080-Lr50-24qBB 


Control. 2000-130- 460 a I E "=s 
Works! on, DH- 
2080-Lr30-4800B Bir < wa seua: PEN 
2080-LC50-24AWB Ss AB_DF1-1, Data Highway PI | A Ethernet Channel 2 
中 -9 AB_VBP-1, 1789-A17/A Virt DF1 





2080-LC50-24QVB 
2080-LC50-24QWB 
2080-LC50-48AWB 
2080-LC50-489BB 
2080-LC50-48QVB 
2080-LC50-48QWB 


ew Inventory. | 
< E80) [FO Q] 取消 | ab | 


图 4-3 ”选择 要 更 新 的 产品 目录 号 图 44 选择 控制 带 
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5) 单 击 “ 下 一 步 ” 继 续 ， 并 确认 所 要 升级 的 版 本 。 单 击 “ 完 成 "， 如 图 4-5 所 示 。 


Catalog 2080-LE50-249BB 
Serial 602D2E6F 
Current 4.011 

III elect the new revision for this update: 


FLASH 


[ Show all revisi 








-Current Folder: 
gii... keontrolflash 











kE) 


DAHGER: The target module is about to 
update with new firmware, During the 
update the module will be unable to 
perform its normal control function. 

Control Please make sure that all processes 
affected by this equipment have been 
affected. To abort this firmware 
update, press Cancel now. To begin the 
update now, press Finish. 


Catalog 20g0-LC50-24055 
Serial BD2D2EBF 


Current 4.011 
Hew Revision: B. D11 








图 4-5 ”确认 固件 版 本 
6) 单 击 “ 是 ”启动 更 新 ， 如 图 4-6 所 示 。 


Are you sure you want to begin 
updating the target device? 








图 4-6 启动 更 新 
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7) 快速 更 新 完成 后 ， 弹 出 更 新 完成 对 话 框 ， 如 图 4-7 所 示 ， 单 击 “OK” 完 成 更 新 。 


有 本 RE 


ph a pirar. 一 一 





Catalog Number: 2080-LES0-24QBB DK 

Serial Number  602D2E6F 
Curent Revision: 6.011 View Log 
New Revision: 6.011 | 


status: [Update complete. Please verify this new 
firmware e helore uzing the target 
device in its intended application: 


图 4-7 更 新 完成 对 话 框 
4.4 创建 CCW 编程 软件 新 项 目 


本 节 主 要 介绍 怎样 用 CCW 编程 软件 创建 一 个 新 的 项 目 。 

1) 打开 CCW 编程 软件 ， 按 照 下 面 所 示 的 路 径 打 开 软 件 : 开始 一 所 有 程序 一 Rockwell 
Automationn—CCW— Connected Components Workbench, 

打开 软件 后 ， 显 示 的 是 一 个 新 建 项 目的 界面 ， 如 图 4-8 所 示 ， 整 个 界面 可 以 分 为 三 部 
分 ， 左 边 是 Project Organizer (项 目 组 织 器 ) 窗口 ， 在 Project Organizer 窗口 中 显示 建立 项 目 
所 选择 的 控制 器 及 项 目 中 建立 的 变量 和 编写 的 程序 ， 并 可 以 对 控制 器 及 其 程序 和 变量 进行 编 
译 ， 删 除 等 操作 。 中 间 为 工作 区 和 输出 窗口 ， 在 工作 区 中 显示 编写 的 程序 或 者 要 组 态 的 控制 
器 ， 输 出 窗口 可 显示 编译 程序 后 的 提示 信息 。 最 右边 为 Device Toolbox (设备 工具 箱 ) 和 
Toolbox (指令 工具 箱 ) 窗口 ， 上 面 为 Device Toolbox 窗口 ， 这 里 的 设备 包括 Controller (控制 
7%). Expansion Modules (扩展 模块 ) Drives (变频 器 ) Safety (安全 ) Motor Control ( 电 
机 控制 ) 和 Graphic Terminals 〈 触摸屏 ) 几 部 分 ， 打开 相应 的 菜单 可 以 选择 相应 的 设备 ; 下 


> Device Toolbox =] 














































Major Fault: --- 田 Discover 
Disconnected 
Controller Mode: --- 日 Catalog 


B- Ld Controllers 

由 - Ld Expansion Modules 
由 - > Drives 

由 ~ | Safety 

由 = 3 Motor Control 


i ] Graphic Terminals 








— Ea User-Defined Fu 











There are no usable controls 
in this group. Drag an item 
onto this text to add it to the 
toolbox. 












Í E General 











L Mamani 
j 


4 Tall 











图 4-8 COW 编程 软件 新 建 项 目 界面 
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面 为 Toolbox 窗口 ， 为 建立 的 项 目 选择 了 控制 器 以 后 ， 编 写 程序 时 这 里 会 显示 要 用 的 指令 ， 
只 需 把 指令 拖 搜 到 工作 区 的 编程 区 域 就 可 以 使 用 。 

2) 要 建立 一 个 项 目 ， 首 移 要 打开 右边 的 设备 工具 箱 ， 并 打开 其 中 的 控制 器 菜单 ， 选 择 
所 需要 的 控制 毅 型 号 ， 这 里 选择 2080-LC50-24QBB。 

3) 在 选 定 的 控制 器 上 双击 或 直接 把 控制 器 拖 搜 到 项 目 组 织 器 ， 弹 出 版 本 选择 的 界面 ， 
如 图 4-9 所 示 ， 在 Major revision 中 选择 控制 器 的 主 版 本 号 ， 单 击 “OK”， 项 目 组 织 咒 如 图 4- 
10 所 示 。 这 样 就 建立 了 一 个 基于 Micro850 控制 器 的 项 目 。 


|” 7577 ËI 


LE 
— 

















WW Connected Components Workbench 








Select MicrogÜUÜ revision to add to project 


Catalog ID: z0g0-LCS0-240HE 


Major revision: Ë ka 


图 | Always use the latest revision 


| DE | [Cancel Help 














图 4-9 ”版 本 选择 界面 图 4-10 项目 组 织 器 窗口 
4) 该 项 目的 名 称 显示 在 项 目 组 织带 窗口 的 名 称 字 段 中 。 
5) 点 击 保存 按钮 ， 将 项 目 保 存 ， 新 建 的 项 目 默 认 保 存在 C:\Documents and Settings NVÀ Ad- 
ministrator \My Documents\CCW 文件 来 下 。 
这 样 就 完成 了 一 个 新 项 目的 创建 。 


45 LO 模块 的 组 态 


4.5.1 WR LVO 模块 的 配置 


在 COW 编程 软件 中 可 以 很 直观 地 组 态 Micro800 控制 器 的 内 置 模块 。 打 开 一 个 项 目 ， 在 
窗口 左边 的 Project Organizer (Wi H HRR) 窗口 中 双击 控制 部 图 标 ， 可 以 打开 组 态 内 置 模 
块 的 界面 。 本 例 中 所 选 的 控制 部 是 Micro850 控制 做 ， 型 号 为 2080-LC50-24QBB， 共 可 以 容纳 
3 个 内 置 模块 。 在 控制 器 的 空白 的 槽 上 单 击 右键 ， 弹 出 如 图 4-11 所 示 的 模块 选项 ， 用 户 可 以 
根据 实际 情况 ， 选 择 所 需 模 块 的 型 号 。 这 里 假设 3 个 空白 槽 上 分 别 择 模 拟 量 输入 模块 2080- 
IF4 ， 模 拟 量 输出 模块 2080-OF2 和 通信 接口 模块 2080-SERIALISOL。 在 第 一 个 空白 的 模 上 单 
击 右键 ,选中 2080-IF4 并 单 击 ， 即 可 把 模块 蔡 入 到 控制 器 中 。 用 同样 的 方法 可 以 组 态 其 他 
两 个 模块 。 

组 态 模 块 后 ， 在 控制 器 下 方 的 工作 区 内 可 以 对 每 个 内 置 模块 进行 组 态 ， 图 4-12 显示 的 
是 2080-IF4 模块 的 组 态 界面 ， 这 里 可 以 对 模块 每 个 通道 的 mput Type〈 输 入 类 型 ) 、Frequen- 
cy (频率 ) 和 Input State (输入 状态 ) 进行 组 态 。 同 时 也 可 以 对 控制 器 自身 所 带 的 通信 端口 
和 LO 点 进行 组 态 。 
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图 4-11 选择 能 入 模块 


2080-RTD2 
2080-TC2 


Plug-In Modules - 2080-IF4 


`. Port Diagnostics Channels 


| Date and Time Channel 0 
i Input Type: 
= Startup/Faults 
| Modbus Mapping ; Frequency: 
| L- Embedded IO 
Ə- Plug-In Modules Input State: 
| $- 2080-IF4 
Channel 1 





图 4-12 2080-IF4 模块 的 组 态 界面 


4.5.2 扩展 IO 模块 的 配置 


对 扩展 IO 模块 配置 时 ， 首 先 在 Device Toolbook (设备 工具 窗口 可 以 找到 Expan- 


sion Modules (扩展 模块 ) 文件 夹 ， 也 可 以 通过 右键 点 击 
空 槽 位 的 方式 进行 添加 。 选 择 2085-IQ16 模块 ， 如 图 4- 
13 所 示 。 

把 2085-IQ16 拖 搜 到 控制 器 右边 第 一 个 槽 口中 。4 个 
蓝 色 的 槽 表示 可 以 用 来 安放 IO 扩展 模块 的 槽 口 。 在 添 
加 了 LO 扩展 模块 之 后 ，CCW 编程 软件 工程 应 该 如 图 4- 
14 所 示 : 

如 果 需 要 ， 可 以 将 其 他 IO 模块 放 到 剩余 的 VO 扩 
ER o 

在 控制 器 图 像 下 方 可 以 通过 扩展 模块 的 详情 框 格 来 
编辑 默认 1⁄0 组 态 。 

1) 选择 想 要 组 态 的 VO 扩展 设备 。 点 击 “ Gener- 
al”， 可 以 看 到 刚刚 添加 的 扩展 WO 设备 的 详情 ， 如 图 4- 
15 所 示 。 
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e Toolbox =I 


p— | Controllers 


a-y F Expansion Modules 


B 可 v Digital 

: = 2085-IA8 
一 2085-IM8 
L. 


| 一 H 2085-IQ32T 








图 4-13 ”模块 选择 
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2) 点 击 “Configuration”。 根 据 需要 来 编辑 模块 和 通 
块 组 态 属 性 5 设备 功 能 如 图 4-10 所 示 。 


© a= s= ' ii Ta Ta a a la Ta Ta Ta Ta a g= 


” er F ” 


mp AAAAAA AAA AAA 1 


` Jea 


图 4-14 ”添加 IO 扩展 模块 2085-IQ16 的 CCW 工程 界面 


道 的 属性 。 下 一 





部 分 为 扩展 WO 模 











i> Embedded I/O = 2085-IQ16 - General 
白 - Motion 
了 Vendor ID: Allen-Bradley 
Description: 
| Product Type: Discrete I/O 
B- Expansion Modules 
曲 2085-1Q16 Revision: 3.001 
: = General 
: = Configuration n F A 
+ < Available > 


16-channel 24 VDC sink/source input module 





图 4-15 扩展 模块 详情 







2085-IQ16 - Configuration 


| 后 Input OF to On 
白 - Expansion Modules 
- General 
Ë < Available > 8to 15 








图 4-16 2085-1016 组 态 属性 


如 果 想 删除 扩展 模块 ， 右 击 扩展 模块 选择 Delete， 如 图 4-17 所 示 。 
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AAA 





2085-IF8 
2085-IM8 
2085-IQ16 
2085-IQ32T 
2085-IRT4 
2085-OA8 
2085-OB16 
2085-OF4 
2085-OV16 
2085-OW16 
2085-OW8 































-人 2085-IQ16 - Configuration 


图 4-17 删除 模块 示意 图 


4.6 CCW 编程 软件 中 对 变频 大 的 组 态 


CCW 编程 软件 一 个 显著 的 优点 就 是 不 仅 可 以 组 态 控制 器 ， 编 写 控制 器 程序 ， 还 可 以 组 
态 变频 器 和 触摸 屏 ， 极 大 地 方便 了 编程 人 员 。 下 面 以 PowerFlex 525 为 例 介绍 变频 器 的 组 态 。 


4.6.1 RSLinx 中 以 太 网 通信 

首先 构成 一 个 以 太 网 网 络 ， 或 将 计算 机 的 以 太 网 口 与 PowerFlex 525 变频 需 的 以 太 网 口 进 
行 直 连 。 单 击 开 始 一 所 有 程序 一 Rockwell Sofirware 一 RSLinx 一 RSLinx Classic, JJ RSLinx， 单 击 
图 标号 ， 打 开 组 态 驱 动 对话 框 ， 在 Available Driver Types (可 选择 驱动 器 类 型 中， 选择 建立 


EtherNet/IP Driver 驱动 ， 如 图 4-18 所 示 ， 点 击 Add New (添加 新 驱动 ) ， 打 开 对 话 框 ， 为 驱动 
命名 ， 点 击 “OK”。 在 Configure Driver 窗口 下 的 列表 中 出 现 AB _ ETHIP-I A-B Ethernet RUN- 


NING 字样 ， 表 示 该 驱动 程序 已 经 运行 。 关 闭 窗口 ， 单 击 Communications RSWho， 或 单 击 图 标 
草 即 可 看 到 变频 器 出 现在 新 建 网 络 中 ， 如 图 4-19 所 示 ， 至 此 ， 变 频 器 已 经 同 计算 机 成 功 


连接 。 
Congue Drivers í< 


Available Driver Types: 














1784-U2DHP for DH+ devices 
RS-232 DF1 devices 
Ethernet devices 





EtherNet/IP Driver 
1784-PKT>x(D]#PCMK for DH+/DH-485 devices 
DF1 Polling Master Driver 

1784-PCIC[S] for ControlNet devices 

DF1 Slave Driver 
DH485 UIC devices 


q 

















图 4-18 添加 以 太 网 驱动 
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h RSLinx Classic Lit 





区 s pan 
s File View Communications Station DDE/OPC Security Window Help 
Š| 号 | 司 | 


[ÍV Autobrowse Refresh D Browsing - node 192.168.1.33 found 


日 -加 Workstation, LENOVO-PC ii m 


由 -要 Linx Gateways, Ethernet 

h-i AB_DF1-1, DH-485 192.168.1... 192.168.1... 
Dë AB_ETHIP-1, Ethernet 2080-LC5... PowerFle... 
G-A 192.168.1.11, Micro850, 2080-LC50-24QBB 


"T [|192.168.1.33, PowerFlex 525, PowerFlex 525 1P 2 


e AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis 





图 4-19 ”变频 器 成 功 连接 
4.6.2 创建 PowerFlex 525 变频 器 项 目 


连接 完成 后 ， 打 开 一 个 CCW CH, TE Device Toolbox (设备 工具 箱 ) 中 打开 Driver ( 变 
频 器 ) 文件 夹 ， 选 择 PowerFlex 525 变频 器 。 把 变频 器 拖 [Project Organizer E E 
搜 到 Project Organizer ( M H 24247) F, BI 4-20 所 示 ， (Name: Project2* 
双击 变频 器 图 标 ， 可 以 打开 变频 器 的 组 态 界面 ， 界 面 中 的 lam 
Connect (连接 ) 按钮 用 来 连接 实际 的 变频 器 ，Update 也 | 
(上 传 ) 和 Download (FR) 按钮 用 来 上 传 和 下 载 变频 器 | 
的 参数 配置 ，Parameters (参数 ) 和 Properties (属性 ) 按 
钮 用 来 配置 变频 器 的 参数 和 属性 ，Wizard (向 导 ) 按钮 给 | 一 [BJ] so varieties 
新 用 户 提供 的 快速 配置 变频 器 各 项 参数 的 方法 。 JE 

点 击 Connect (连接 ) 按钮 ,在 弹出 对 话 框 中 选择 要 
连接 的 变频 器 ， 点 击 “ 确 定 ” 即 可 。 连 接 完成 后 ， 组 态 
界面 变 为 如 图 4-21 所 示 的 界面 ， 并 且 连 接 的 同时 会 上 传 | W 








Micro850D 





==| Programs 





当前 所 连接 设备 的 配置 信息 。 此 时 下 载 按钮 不 能 使 用 ，| 
这 是 因为 要 下 载 配置 好 的 变频 豆 参 数 不 能 移 与 设备 连接 ， 


1 - 在 项 z 添 
而 应 先 断 开 连接 ， 然 后 点 击 下 载 按 钮 ， 再 选择 下 载 到 哪个 。 四 20 ñ Ue 
变频 器 PowerFlex 525 变频 器 

> ° 


PowerFlex 525 y 
Disconnect Connected 


DELL-PC!AB_ETHIP-1\192.168.1.21 

















图 4-21 在 线 的 变频 需 组 态 界面 


点 击 Parameters (参数 ) 按钮 ， 会 打开 变频 需 的 参数 对 话 框 ， 如 图 4-22 所 示 ， 在 这 里 用 

户 可 以 组 态 变 频 顺 的 所 有 参数 。 由 于 通常 不 是 所 有 的 参数 都 要 组 态 ， 推 荐 新 用 户 使 用 局 动向 
导 来 配置 变频 融 参 数 。 

点 击 Properties (属性 ) 按钮 ， 可 以 看 到 变频 融 的 各 项 属性 ， 在 离线 的 情况 下 ， 用 户 可 
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以 修改 变频 顺 的 一 些 属性 ， 包 括 变频 需 的 版 本 和 端口 等 。 


Parameters - PowerFlex 525 1* 





Parameters 


Group: RER Filter Value: 


Non-Defaults 


a Name Units Internal Value 





e | * 


; Output Freq 
Commanded Freq 


Output Current 
| Output Voltage 
DC Bus Voltage 
Drive Status 

Fault 1 Code 
| Fault 2 Code 
| Fault 3 Code 
|Process Display 





N 
































台 | 吕 |jm | mw jw 





Process Fract 
[Control Source 
[Contri In Status 
[Dig In Status 



































4 




















图 4-22 ”变频 器 参数 列表 


点 击 Faults (故障 ) 按钮 ， 会 显示 变频 器 的 故障 列表 ， 如 图 4-23 所 示 。 在 这 里 可 以 看 
到 变频 顺 出 现 的 故障 ， 并 可 以 在 故障 消除 后 对 故障 进行 清除 。 
[Fautts - PowerFlex 525_1* w. 1,26 ] 
| # Code Description @ 
4 


UnderVoltage... char Fonik 
EN Net Loss ... 


> 


UnderVoltage... Clear Fault Queue 


Status 


Stopped 


图 4-23 ”变频 器 故障 列表 


Reset ( 重 置 ) 按钮 用 来 重 置 变频 咒 的 各 项 参数 ， 重 置 的 过 程 中 系统 会 提示 一 些 信 息 。 
这 里 不 再 演示 重 置 方法 。 


4.6.3 变频 大 局 动 问 导 的 使 用 


下 面 介绍 在 线 的 情况 下 如 何 使 用 启动 向 导 来 配置 变频 器 参数 。 点 击 “Wizard (向 导 )” 
按钮 ， 打 开 如 图 4-24 所 示 的 对 话 框 ， 选 择 PowerFlex 525 Startup Wizard (PowerFlex 525 启动 
问 导 ) ， 点 击 “Select”， 打 开 疝 导 欢 迎 对 话 框 ， 该 对 话 框 是 用 来 介绍 向 导 并 给 出 使 用 向 导 的 
提示 和 技巧 的 。 按 照 问 导 的 提示 ， 设 置 变频 器 参数 。 
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2 Available Wizards 


g (a Startup Wizards 

PowerFlex 525 Startup Wizard 
g 1” Application Wizards 
L 村 PowerFlex 525 Velocity StepLogic Setup Wizard 
i PowerFlex 525 Position StepLogic Setup Wizard 
由 四 Diagnostic Wizards 

DPI/DSI Tech Support Wizard 

Data Logging Wizard 





图 4-24 ”局 动 变频 天 配置 向 导 


启动 问 导 设置 变频 右 的 步骤 如 下 : 

1. Reset Parameters ( 重 置 参数 ) 

点 击 “Next”， 弹 出 重 置 参数 的 对 话 框 ， 这 里 点 击 重 置 参 数 按钮 ， 可 以 把 变频 器 的 各 项 
参数 还 原 为 默认 值 。 如 果 不 需 要 重 置 参 数 ， 直 接点 击 “Next” 即 可 。 

2. Motor Control (电机 控制 ) 

点 击 “Next”， 来 设置 电机 控制 ， 如 图 4-25 所 示 ， 在 这 里 可 以 设置 电机 的 Troq Perf 
Mode (力矩 特性 模式 ) ， 其 中 有 选项 V/Hz, SVC, Economize 和 Vector， 同 时 还 可 以 设置 
Boost Select (提升 选择 ) Start Boost (启动 提升 ) Break Voltage (截断 电压 )、Break Fre- 
quency (截断 频率 ) 和 (Max Voltage) 最 高 电压 等。 











Motor Control 

Torq Perf Mode: m 

Boost Select: SYC 
Economize 

Start Boost: Tapua: % 

Break Voltage: 25.0 % 

Break Frequency: 15.0 Hz 

Max Voltage: 230 Volt 








图 4-25 电机 控制 


3. Motor Data (电机 数据 ) 

点 击 “Next”， 设 置 电机 参数 ， 如 图 4-26 所 示 ， 这 里 用 户 要 根据 变频 器 所 控制 的 电机 的 
铭牌 来 设置 电机 的 电流 、 电 压 和 频率 。 本 次 实验 用 到 的 电机 的 额定 电流 为 1.1A， 额 定 电压 
为 220 (26 -230) V， 和 额定 频率 为 50Hz。 

4. Stop/ BrakeMode (停止 / 制 动 模式 ) 

ir “Next”, 设置 电机 的 停止 / 制 动 模式 ， 如 图 4-27 所 示 ， 这 里 要 设置 的 参数 有 DB 电 
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阻 器 选择 和 停止 模式 两 项 ， 点 击 下 拉 菜 单 ， 电 阻 器 选择 有 以 下 几 种 : Disabled, Norma RA 
Res, NoProtection 和 3% DutyCycle ~ 99% Dutycle; 停止 模式 的 选择 有 : Ramp CF, Coast CF, 
DC Brake CF, Ramp, Coast, DC Brake, DC BrakeAuto, Ramp + EM B CF 和 Ramp + EM Brk, 


Motor Data 





Motor NP Volts: 220 


Motor NP Hertz: 50 


Motor OL Current: 1.1 





图 4-26 ”电机 数据 
Stop Mode / Brake Type 





DB Resistor Sel: [Disabled X 


0.2 





图 4-27 停止 模式 / 制 动 模式 


5. Direction Test (方向 测试 ) 

点 击 “Next”， 进 行 方向 测试 ， 如 图 4-28 所 示 ， 该 测试 只 能 在 在 线 的 情况 下 进行 。 在 参 
考 值 处 给 电动 机 设 定 一 个 速度 ， 这 里 设 为 10Hz， 人 然后 点 击 绿色 的 启动 按钮 ， 电 动机 正 转 ， 
查看 电动 机 的 转动 方向 是 否 为 正 转 ， 如 果 是 正 转 则 点 击 停 止 按 钮 ， 然 后 点 击 “Jog” 按 钮 ， 
按 住 “Jog” 键 ,电动 机 转动 ， 松 开 “Jog” 键 电动 机 停止 转动 。 完 成 这 些 测试 以 后 ， 如 果 电 
动机 转动 方向 正确 ， 在 问题 “Ts the direction of motor rotation correct for the application (应 用 
程序 的 电动 机 旋转 方向 是 否 正确 )” 的 下 面 ， 选 择 “yes (是 )”， 然 后 就 会 提示 测试 通过 。 





Reference 
10 €> © At Reference 


Jog Reference 
10.00 H 
TX ie > 000 Hz 


Is the direction of motor rotation correct for the application? 





s Šg Ho pa Test Passed 





图 4-28 方向 测试 


6. AutoTune (自动 调谐 ) 
点 击 “Next” 进 行 自动 调谐 ， 这 一 步 也 只 能 在 在 线 的 情况 下 进行 。 通 过 自动 调谐 ， 启 动 
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器 可 以 对 电动 机 特性 进行 取样 ， 并 正确 设置 其 IR 压 降 和 磁 通 电流 参考 ， 仅 当 电 动机 伯 除 负 
载 时 ， 才 能 使 用 旋转 调节 。 和 否则， 请 使 用 静态 调节 。 调 节 完 成 后 ， 系 统 会 提示 测试 已 完成 。 
7. Ramp Rates/Speed Limits (斜率 /速度 限制 ) 
ii “Next”, 设置 斜率 /速度 限制 ， 如 图 4-29 所 示 。 这 里 可 以 设置 最 大 频率 和 最 小 频 
K, 还 可 以 设置 是 否 启 动 反 向 操作 。 这 是 因为 在 有 些 系 统 中 ， 电 动机 是 不 能 反 转 的 ， 例 如 皮 
I SE o 











Ramp Rates / Speed Limits 











50 Hz 


Min Freg: 


' ' 
Acceleration: Deceleration: 


Defined: 2.0 Secs Defined: 2.0 
Actual: 2.0 Secs Actual: 2.0 





Enable reverse operation 


图 4-29 ”斜率 /速度 限制 


8. Speed Control (速度 控制 ) 
点 击 “Next”， 设 置 速度 控制 ， 如 图 4-30 所 示 。 这 里 来 设置 速度 参考 的 来 源 ， 点 开 下 拉 
菜单 ， 可 以 有 以 下 选择 : Drive Pot, Keypad Freq, Serial/DSI, 0-10V input、4-20mA input, 
Speed Control 
Speed Reference [Speed Reference 2 | Speed Reference 3| 


Speed Reference: (EtherNet/IP -| 


















Drive Pot 
Keypad Freq 
Serial/DSI 
EtherHet/IP Speed Reference Network Dpt 
0-10¥ input 
4-20mA input 
Preset Freq 


Pulse Input 
PIDI Output 
PID2 Output 
Step Logic 
Encoder 

EtherHet/ IP 





图 4-30 ”速度 控制 
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Preset Freq, Anlg In Mult, MOP, Pulse Input. PID1 Output, PID2 Output, Step Logic, En- 
coder, EtherNet/IP 和 Positioning。 这 里 选择 EtherNet/IP (以 太 网 端口 ) 。 

9. Digital Inputs (数字 输入 ) 

点 击 “Next”， 配 置 数字 输入 参数 ， 如 图 4-31 所 示 。 这 里 可 以 设置 停止 源 、 启 动 源 、 数 
字 输 入 和 预 置 频率 。 用 户 可 以 根据 需要 来 设置 。 














Digital Inputs 
Preset Freqs: 

De 10:00 Hz 
1: 5:00 Hz 
Start Source: [EtherNet/IP x 2: 10.00 A 
Start Source 2: |DigIn TrmBlk X 3: 20.00 He 
Start Source 3: |EtherNet/IP - 4: 30.00 Hz 
s: 40.00 Hz 
B. 450. 00 íz 
7: 60.00 Hz 

DigInTermBlk 02: 
8: 60.00 Hz 
DigInTermBlk 03: Ə: 60.00 Hz 
10: 60.00 Ti 
DigInTermBlk 05: 11: 60.00 Hz 
DigInTermBlk 06: 12: 180.00 Hz 
13: 60.00 H 

DigInTermBlk OT: 
14: 60.00 Ha 
DigInTermBlk 08: |Jog Forward 15: 60.00 Hz 














图 4-31 数字 输入 


10. Relay Outputs (继电器 输出 ) 
At “Net”, KEME imh, WME 4-32 所 示 。 点 开 继电器 输出 的 下 拉 菜 单 ， 选 择 适 
合 的 继电器 输出 。 








Relay Outputs 
Relay 1 N.O. 
Function: |Ready/Fault ` RI 
Level: 0 
Dn Time: 0.0 R2 
Off Time: 0.0 
Relay 2 N.C. 
Fatini ; 
Level: Ü 
On Time: 0.0 aš 
Off Time: 0.0 











图 4-32 继电器 输出 
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11. Opto Output (光电 耦合 输出 端 ) 
点 击 “Next”, 设置 光电 耦合 输出 端 ， 如 图 4-33 所 示 。 这 里 可 以 设置 光电 耦合 输出 端的 
逻辑 、 光 电 耦 合 输出 端 1 和 光电 耦合 输出 端 2。 
Opto Output 


Opto Out 1 


MotorRunning X 


Ü 


Opto Out 2 


Ü 





图 4-33 ”光电 耦合 输出 端 
12. Analog Output (模拟 输出 ) 





点 击 “Next”， 设 置 模拟 输出 ， 如 图 4-34 所 示 。 
Analog Outputs 
Analog Out 1 
High: 100 V/mÀ 
0.0 








图 4-34 ”模拟 输出 

13. Pending Change (待定 更 改 ) 

完成 了 上 面 的 设置 ， 点 击 “Next”， 显 示 待 定 修改 界面 ， 如 图 4-35 所 示 ， 这 里 提示 用 户 
在 以 上 步骤 中 做 了 哪些 修改 ， 点 击 “Finish”， 即 可 把 所 有 的 修改 应 用 到 变频 器 中 。 

启动 向 导 提 供 了 一 种 清晰 的 思路 来 快速 组 态 变 频 器 ， 它 虽然 没有 履 盖 到 每 一 个 参数 ， 但 
大 多 数 应 用 项 目 中 和 常用 的 必须 配置 参数 都 已 包括 在 内 。 

以 上 参数 的 配置 都 是 在 变频 器 在 线 的 情况 下 进行 的 。 断 开 在 线 的 变频 器 ， 也 可 以 用 向 导 
来 配置 变频 器 ， 只 是 部 分 步骤 不 能 完成 ， 但 并 不 妨碍 对 变频 需 基 本 参数 的 配置 。 离 线 变频 器 
参数 的 配置 步骤 和 在 线 变 频 器 参数 的 配置 步骤 一 样 ， 这 里 就 不 再 袭 述 了 。 下 面 介绍 变频 器 参 
数 的 下 载 。 

在 离线 状态 下 ， 点 击 “Download”， 会 弹出 下 载 对 话 框 ， 如 图 4-36 所 示 ， 如 果 需 要 更 改 
路 径 可 点 击 对 话 框 上 的 “Change” 按 钮 。 点 击 下 载 按钮 后 ， 所 做 的 修改 就 会 下 载 到 变频 器 。 
上 传 变频 器 参数 的 过 程 和 下 载 的 过 程 基本 一 致 ， 在 上 传 过 程 中 ， 系 统 还 会 提示 一 些 信息 ， 这 
EPAR. 
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Applied and Pending Changes 


Below is a list of changes that have already been made. 


Wizard Step “Direction Test”... 
Direction Test completed successfully. 


The following changes were made by the direction test: 

Parameter “31 - [Motor HP Volts]” value has been changed from “230” to “220” V. 
Parameter “32 - [Motor HP Hertz]” value has been changed from “60” to “50” Hz. 
Parameter “33 - [Motor OL Current]” value has been changed from “4.8” to “1.1“ A. 


. 


Below is a list o£ changes that will be made if you click Finish. 


Wizard Step “Stop / Brake Mode”... 
Change parameter “45 - [Stop Mode]” value from “Ramp, CF” to “Coast, CF“. 


Wizard Step “Ramp Rates / Speed Limits”... 
Change parameter “44 - [Maximum Freq]“” value from “80.00” to “50“ Hz. 
Change parameter “42 - [Decel Time 1]“ value from “10.00” to “2.00” Sec. 
Change parameter “41 - [Accel Time 1]” value from “10.00” to “2.0” Sec. 


Wizard Step “Speed Control“... 
Change parameter “44 - [Maximum Freq]” value from “80.00” to “50” Hz. 


Wizard Step “Digital Inputs”... 
Change parameter “45 - [Stop Mode]” value from “Ramp, CF” to “Coast, CF”. 








图 4-35 ”选择 目标 变频 器 


DELL-PC!AB_ETHIP-1N192.168.1.21 
Download the entire device? 


Download Entire Device 





图 4-36 ”下载 对 话 框 





4.7 程序 的 调试 和 下 载 


4.7.1 程序 的 上 传 


在 下 载 程序 之 前 ， 首 先 要 建立 编程 计算 机 和 控制 器 之 间 的 通信 。 这 里 使 用 USB 电线 建 
立 通信 。 把 USB 电线 分 别 连接 到 控制 器 和 计算 机 的 USB 接口 上 。 
74 





第 4 章 COW 编程 软件 的 使 用 





打开 创建 的 项 目 ， 在 项 目 组 织 需 窗口 中 双击 控制 融 图 标 。 打 开 控 制 锅 组 态 窗 口 ， 如 图 4- 
37 所 示 ， 点 击 图 右上 方 的 连接 按钮 ， 找 到 要 连接 的 控制 硕 型 号 ， 这 里 选择 Micro850 控制 部 ， 
点 击 “OK” 即 可 。 


program Major Fault: --- 
5 Disconnected 
Connect 
Run Controller Mode: --- 











图 4-37 ”连接 控制 器 与 计算 机 


在 项 目 组 织 器 中 ， 右 键 单 击 控制 器 图 标 ， 选 择 Upload (上 传 ) WE 4-38 所 示 。 选 择 上 
传 项 目 以 后 ， 会 弹出 一 个 对 话 框 ， 询 问 是 否 通过 上 传 来 
BRARD, W “Yes”, 项目 上 传 完成 后 ， 在 软 
件 的 工作 区 输出 窗口 会 弹出 信息 ， 提 示 上 传 完 成 。 在 项 
目 组 织带 窗口 中 可 以 看 到 上 传 的 项 目 。 


4.7.2 程序 的 下 载 Ba >" 


Build 

控制 器 连接 计算 机 以 后 ， 组 态 界 面 显 示 如 图 4-39 AR 
所 示 ， 断 开 连 接 的 按钮 为 活动 状态 ， 同 时 可 以 改变 控制 Upload 
器 的 状态 ， 其 状态 有 两 种 : Run (运行 ) 和 Program 
(编程 ) o 
连接 控制 器 以 后 ， 可 以 看 到 在 图 4-39 中 左边 的 下 图 4-38 ”选择 上 传 项 目 
载 按 钮 没有 处 于 活动 状态 ， 而 只 有 上 传 按 钮 处 于 活动 状 
态 。 这 是 因为 在 下 载 项 目 之 前 要 先 对 项 目 编译 并 保存 ， 在 项 目 组 织 器 窗口 中 ， 右 键 单 击 控制 
器 图 标 ， 选 择 Build (编译 ) 选项 ， 如 图 4-40 所 示 开 始 编译 项 目 。 编 译 完成 后 ， 点 击 软件 左 
上 角 的 保存 按钮 ， 保 存 编译 后 的 项 目 。 


i j Not Faulted 
Micro850 Eai @ Program Major Fault: Not Faulte 
Mode: Connected 
un ontroller e rogram (Remote) 
Micro850 j R C ller Mode: Program (R. 


Project Organizer v Ú x 
Name: Project13 








Online Chang 












































图 4-39 PEAREN B'J2H 25 2181 





保存 完成 后 在 项 目 组 织 絮 窗口 中 右键 单 击 控制 如 图 标 ， 选 择 下 载 选 项 ， 如 图 441 所 示 ， 
也 可 以 在 组 态 窗 口中 直接 选择 下 载 按 钮 ， 如 图 4-42 所 示 。 在 项 目下 载 过 程 中 ,组 态 界面 会 
显示 项 目 正在 下 载 。 下 载 完 成 后 ， 会 弹出 对 话 框 ,提示 下 载 完 成 ， 并 询问 是 否 进入 运行 状 
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态 ， 用 户 可 以 根据 需要 自行 选择 。 
Project Organizer ~ T? X 
: Project Organizer v" Ú x 
Name: Project13* 
Name: Project13 








ee 出 [J Open 








I.E ES) Build | PA 

LE f Ë Build 

| ü Download f wQ D load 

; ownloa 
f We Upload Wa Upload 
sos J Mà Online Change i 


图 4-40 ”编译 项 目 图 4-41 下 载 项 目 


Micro850 
Micro850 


p t 3. Q 
Download Upload Secure Axis Monitor 





图 4-42 下 载 项 目 按钮 


4.7.3 程序 的 调试 


在 调试 程序 之 前 ， 首 先 要 确定 程序 处 于 运行 状态 ， 即 控制 器 处 于 运行 模式 。 然 后 ， 从 主 
菜单 中 的 调试 下 拉 菜 单 中 选择 Start Debugging (启动 调试 )， 如 图 4-43 所 示 。 开 始 调试 后 ， 
打开 全 局 变量 列表 ， 可 以 给 变量 设 定 强制 值 ， 如 图 444 所 示 。 要 强调 的 是 在 调试 程序 之 前 ， 
一 定 要 确保 程序 已 经 被 编译 通过 ， 并 且 保 存 ， 否 则 开始 调试 的 选项 将 不 可 用 。 

File Edit View Build | Debug | Tools Communications | 
i JS d| š a 8 h Start Debugging 

















iama dja g 


Project Organizer 








图 4-43 ”选择 开始 调试 按钮 





此 时 编程 人 员 可 以 对 项 目 中 的 变量 强制 赋值 ， 在 O 没有 被 强制 的 情况 下 ， 可 以 看 到 除 
T DOO 和 DOS 为 真 以 外 ， 其 他 变量 都 为 假 。 打 开 全 局 变量 列表 ， 如 图 4-44 所 示 ， 可 以 看 到 
DO0 和 DOS 的 逻辑 值 和 物理 值 选项 均 被 钧 选 ， 与 程序 中 的 状态 一 致 。 要 测试 程序 ， 就 要 强 
制程 序 中 的 一 些 变量 ， 在 强制 变量 之 前 ， 必 须 先 把 变量 锁定 ， 在 图 444 中 ， 有 一 列 为 锁定 
列 ， 在 该 列 中 选 定 变量 就 可 以 对 变量 进行 强制 给 值 。 例 如 : 想 要 强制 DI0， 则 做 如 图 4-45 所 
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示 的 选择 。 此 时 程序 就 会 运行 ， 输 出 的 状态 变 为 如 图 4-46 所 示 的 状态 。 与 程序 中 的 逻辑 
= 





图 444 调试 状态 的 全 局 变量 列表 





图 4-46 输入 变量 强制 后 的 输出 值 


想 要 释放 被 强制 的 变量 ， 只 需要 对 变量 解锁 就 可 以 了 。 用 这 种 方法 完成 对 程序 的 调试 
后 ， 就 可 以 停止 调试 了 。 在 主 菜 单 中 的 调试 菜单 的 下 拉 菜 单 中 选择 Stop Debugging (停止 调 
试 ) ， 停 止 对 程序 的 调试 工作 。 如 图 447 所 示 。 





图 4-47 停止 程序 调试 
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至 此 完成 了 整个 程序 的 调试 步 又。 
4.8 程序 的 导出 和 导入 

当 有 多 个 项 目 需要 使 用 相同 的 功能 时 ， 为 了 避免 重复 工作 ， 编 程 人 员 可 以 把 现 有 的 程序 
从 项 目 中 导出 ， 然 后 再 导入 到 其 他 的 项 目 中 。 下 面 介绍 程序 的 导入 和 导出 方法 。 


4.8.1 程序 的 导出 


在 项 目 组 织 器 窗口 中 ， 选 择 已 经 建立 的 程序 ， 右 键 单 击 ， 选 择 Export (FH), WE 4- 
48 所 示 。 








六 Build 







Global| "® Download 
Upload 


Online Change 





EL User-D à 


由 =” T = Parameters 















B qd Import b 
Export > | s Export Program 
-a Datat, Change Controller 





图 4-48 SH ELE 


选择 导出 程序 后 ， 弹 出 如 图 4-449 所 示 的 窗口 ， 这 里 可 以 选择 只 导出 变量 ， 也 可 以 选择 
全 部 导出 ， 还 可 以 对 导出 的 文件 加 密 。 这 里 选择 全 部 导出 ， 并 对 文件 加 密 。 然 后 点 击 下 面 的 
导出 按钮 ， 在 弹出 的 对 话 框 中 可 以 改变 导出 文件 的 路 径 和 名 字 。 这 里 把 导出 文件 保存 到 桌 
面 ， 并 命名 为 Traffic_Light_Control 。 





Lä Import Exchange File tga Export Exchange File 





E] Export Variables Only 


[Z] Set Passwor d 


Confirm Password eee 


Element Exported | Controller.Micro850.Micro850.Traffic_Light_Control 





[ || Cose | 








图 449 导出 程序 窗口 
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导出 文件 成 功 后 ， 会 在 软件 工作 区 的 输出 窗口 中 提示 导出 完成 ， 并 显示 导出 文件 的 位 置 
和 和 名字。 


4.8.2 程序 的 导入 


下 面 把 导出 的 程序 导入 到 一 个 新 的 项 目 中 。 首 先 打开 一 个 新 的 项 目 ， 在 程序 图 标 处 右键 
单 击 ， 选 择 Import (导入 )， 类 似 导 出 操作 。 选 择 后 弹出 如 图 4-50 所 示 的 导入 程序 窗口 ， 在 
窗口 中 可 以 选择 要 导入 的 内 容 。 可 以 只 导入 主 程序 或 者 只 导入 功能 块 程序 ， 也 可 以 全 部 导 
A, 单 击 浏览 按钮 ， 选 择 要 导入 的 文件 ， 选 择 打 开 。 然 后 点 击 导 和 文件 窗口 下 方 的 导入 按 
钮 ， 就 可 以 导入 文件 了 ， 由 于 在 导出 文件 的 时 候 对 文件 设 定 了 密码 ， 所 以 在 点 击 浏览 按钮 ， 
选择 要 导入 的 文件 时 需要 输入 文件 密码 ， 在 密码 输入 窗口 后 ， 选 择 要 导入 的 文件 ， 单 击 导 
入 ， 即 可 开始 导入 文件 。 在 完成 了 文件 的 导入 后 ， 在 工作 区 的 输出 区 域 中 会 显示 信息 ， 提 示 
用 户 导 入 文件 完成 。 














L Import Exchange File Es Export Exchange File | 





File Name C:NUsersNDHND. NCCWWNProject1NC | Browse 
Select Elements to Import 
Reple| | Select All | 


Na 
= [Z > i i - New i 
= F] Traffic_Light_Comntrc ( ) me An] 


[Z] TRAFFIC_CONTF ~ (New) 


Destination Contro ller.Micro850 











图 4-50 ”导入 程序 文件 窗口 





程序 导入 完成 后 ， 如 图 4-51 所 示 ， 可 以 看 到 新 项 目 中 已 经 包含 了 导入 的 程序 。 








z| Programs 
=E r Traffic_Light_Control 


Local Variables 


- Global Variables 


IL User-Defined Function Blocks 





S- JMM] TRAFFIC CONTROLLER_FB 


< pl Local Variables 


图 4-51 程序 文件 导入 成 功 
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1. 如何 更 换 扩 展 IO 的 组 态 ? 
2. 如 有 果 选 用 的 是 Micro800 控制 器 有 模拟 量 输入 输出 功能 ， 请 将 两 个 模拟 量 输入 相 加 ， 
送 到 模拟 量 输出 。 





1. 测量 在 数字 量 输入 的 由 低 电 平 到 高 电 平 转换 (上 升 沿 ) 时 间 和 下 降 沿 时 间 的 不 同 。 
2. 利用 一 个 点 动 式 按钮 控制 电动 机 正 转 、 停 止 、 反 转 ， 依 次 反复 。 
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| 学 习 目 标 


° 了 解 Micro800 控制 器 的 编程 方式 
e° 了解 Micro800 控制 器 的 组 织 结构 特点 
。 熟练 掌握 基本 指令 集 


° 学 会 创建 自 定义 功能 块 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 





5.1 Micro800 控制 哄 编 程 语言 


通常 PLC 不 采用 微机 的 编程 语言 ， 而 采用 面向 控制 过 程 、 面 向 实际 问题 的 目 然 语 言 纺 
程 。 这 些 编 程 语 言 有 梯形 图 、 逮 辑 功能 图 、 布 尔 代 数 式 等 。 如 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 所 有 的 
PLC (Micro800 MicroLogix, SLC 500. PLC-5 和 ControlLogix) 都 支持 梯形 图 (LD) 的 编程 
方式 。Micro800 控制 器 支持 三 种 编程 方式 : 梯形 图 、 结 构 化 文本 和 功能 块 编程 。 其 最 大 的 特 
点 就 是 每 种 编程 方式 都 文 持 功能 块 化 的 编程 。 下 面 分 别 介绍 这 三 种 方式 。 


5.1.1 梯形 图 


梯形 图 一 般 由 多 个 不 同 的 梯级 (RUNG) 组 成 ， 每 一 梯级 又 由 输入 及 输出 指令 组 成 。 在 
一 个 梯级 中 ， 输 出 指令 应 出 现在 梯级 的 最 右边 ， 而 输入 指令 则 出 现在 输出 指令 的 左边 ， 如 图 
5-1 所 示 。 









































图 5-1 梯形 图 


梯形 图 表达 式 是 从 原 电器 控制 系统 中 凋 用 的 接触 器 、 继 电器 梯形 图 基础 上 演变 而 来 的 。 
它 沿用 了 继电器 的 触 点 、 线 圈 、 串 联 等 术语 和 图 形 符 号 ， 并 增加 了 一 些 继 电 接 触 控制 没有 的 
符号 。 梯 形 图 形象 、 直 观 ， 对 于 熟悉 继电器 方式 的 人 来 说 ， 非 第 容易 接受 ， 而 不 需要 学 习 更 
深 的 计算 机 知识 。 这 是 一 种 最 为 广泛 的 编程 方式 ， 适 用 于 顺序 逻辑 控制 、 离 散 量 控制 、 定 
时 、 计 数控 制 等 。 

首选 应 对 硬件 进行 组 态 ， 完 成 系统 的 硬件 组 态 以 后 ， 就 可 以 编写 程序 文件 了 。 首 先 要 创 
建 一 个 新 程序 ， 在 项 目 组 织 器 窗口 中 右键 单 击 控制 器 图 标 ， 选 择 添加 一 个 新 的 梯形 图 程序 ， 
如 图 5-2 所 示 。 






























Micro850 





”| Ë New ST: Structured Text 
Ctrl+V New LD :Ladder Diagram 


Alt+Enter Ë New FBD: Function Block Diagram 











图 5-2 新建 梯 形 图 程序 





新 建 程序 后 ， 在 如 图 5-3 所 示 的 窗口 右键 单 击 Programs (FEF), 选择 对 程序 重新 
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创建 的 程序 将 完成 以 下 功能 : AMARA lightl 和 light2 ， 在 第 一 装 灯 亮 两 秒 以 后 ， 炸 灭 
第 一 蔓 灯 ， 点 亮 第 二 六 灯 。 首 先 要 创建 编写 程序 所 需要 的 变量 ， 分 别 有 start, lightl, light2 
和 计时 右 timer。 程 序 中 所 用 到 的 变量 可 以 是 全 局 变量 ， 也 可 以 是 本 地 变量 ， 在 项 目 组 织 
窗口 中 打开 本 地 变量 或 者 全 局 变量 ， 只 要 双击 其 图 标 即 可 。 这 里 采用 本 地 变量 ， 打 开本 地 变 
量 (Local Variables) 列表 ， 建 立 编程 所 需要 的 变量 ， 如 图 5-4 所 示 。 

在 项 目 组 织 器 窗口 中 双击 程序 图 标 ， 打 开 
编程 窗口 ， 在 工具 栏 中 添加 或 拖 搜 所 需要 的 指 
令 到 编程 梯级 。 添 加 完 常 开 指 令 后 ， 会 自动 弹 
出 变量 列表 ， 编 程 人 员 可 以 直接 选择 需要 的 变 
量 ， 如 图 5-5 所 示 ， 这 里 选择 表示 启动 按钮 的 
start。 然 后 以 同样 的 方法 ， 完 成 第 一 个 梯级 ， 
如 图 5-6 所 示 。 添 加 一 个 新 的 梯级 ， 开 始 编写 
第 二 个 梯级 。 在 第 二 个 梯级 中 需要 用 到 计时 器 ， 
这 里 计时 器 创建 时 选择 功能 块 指令 ， 把 功能 块 
旨 令 拖 搜 到 梯级 上 以 后 ， 会 自动 弹出 选择 功能 
块 的 对 话 框 ， 选 择 TON 功能 块 ， 选 择 完 成 后 ， 
计时 器 的 名 字 在 “Name” 项 中 选择 ， 选 择 前 面 
建立 的 计时 器 tmer。 为 计时 需 定 时 2s， 双 击 计 图 5-3 ”新建 的 梯形 图 程序 
时 器 的 PT 输入 处 ， 输 入 T#2s 即 可 。 熄 灭 第 一 蔓 灯 的 同时 ， 点 亮 第 二 划 灯 ， 则 梯级 需要 一 个 
分 支 ， 从 工具 栏 中 拖 搜 梯级 分 支 到 计时 器 后 面 的 梯级 上 ， 然 后 添加 复位 线圈 和 置 位 线圈 ， 编 
好 后 的 梯级 如 图 5-7 所 示 。 




















Data Type Dimension 


light1 BOOL - 


light2 BOOL ç 








图 5-4 ”建立 程序 所 需要 的 变量 


以 上 步骤 完成 了 梯形 图 程序 的 编写 ， 右 键 单 击 程 序 图 标 ， 选 择 生成 ， 如 图 5-8 所 示 ， 对 
程序 进行 编译 ， 编 译 无 误 后 会 提示 编译 完成 。 
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图 5-5 ”选择 所 需要 的 变量 








1 
start light1 
图 5-6 AE RIT RR 
2 
light 
Ë 
E i 





图 5-7 第 二 个 梯级 










$ Build 
WQ Dow Da d 





图 5-8 ”编译 程序 
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5.1.2 功能 块 


1. 功能 块 简介 

在 Micro800 控制 器 中 可 以 用 功能 块 (Function Block Diagram, FBD) 编程 语言 编写 一 个 
控制 系统 中 输入 和 输出 之 间 的 控制 关系 图 示 。 用 户 也 可 以 使 用 现 有 的 功能 块 组 合 ， 编 辑 成 需 
要 的 用 户 自 定义 功能 块 。 

每 个 功能 块 都 有 固定 的 输入 连接 点 和 输出 连接 点 ， 输 入 和 输出 都 有 固定 的 数据 类 型 规 
定 。 输 入 点 一 般 在 功能 块 的 左边 ， 输 出 点 在 右 侧 。 

在 FBD 中 同样 可 以 使 用 梯形 图 (LD) 编程 语言 中 的 元 素 如 : 线圈 、 连 接 开关 按钮 、 跳 
转 、 标 签 和 返回 等 。 与 梯形 图 编程 语言 不 同 的 是 ， 在 功能 块 编程 中 所 使 用 的 元 素 放 置 位 置 没 
有 过 多 限制 ， 不 像 在 梯形 图 中 对 每 个 元 素 有 严格 规定 的 位 置 。 且 在 FBD 编程 语言 中 同样 文 
持 使 用 功能 块 操作 ， 如 操作 指令 、 函 数 等 大 类 功能 块 以 及 用 户 自 定义 的 功能 块 等 (只 在 
Connected Components Workbench™ 中 )。 

当 使 用 功能 块 (Function Block Dia- -= input1 

























































































ÜR 






































gram, FBD) 编程 时 ， 可 以 从 工具 箱 拖 | 本 和 
出 功能 块 元 素 到 编辑 框 里 ， 并 编辑 它 。 | °. 
图 5.9 是 一 个 编程 示例 2 








输入 和 输出 变量 与 功能 块 的 输入 和 =。 nput2 
输出 用 连接 线 连接 。 信 和 号 连接 线 可 以 连 
接 如 下 块 的 两 类 逻辑 点 : 输入 变量 和 功 
能 块 的 输入 点 ; 功能 块 的 输出 和 另 一 功能 块 的 输入 点 ; 功能 块 的 输出 和 输出 变量 。 连 接 的 方 
向 表示 连接 线 带 着 得 到 的 数据 从 左边 传送 到 右边 。 连 接线 的 左右 两 边 必 须 有 相同 的 数据 类 
型 。 功 能 块 多 重 的 右边 连接 分 支 也 叫做 分 支 结 构 ， 可 以 用 于 从 左边 扩展 信息 至 右边 。 注 意 数 
据 类 型 的 一 致 性 。 

2. 功能 块 执行 顺序 

在 语言 编辑 器 中 ， 可 以 显示 程序 中 包含 的 任意 元 素 的 执行 顺序 (以 数字 形式 ) FBD 程 
序 中 可 以 显示 执行 顺序 的 元 素 有 : 

e 线圈 

o 触 点 

e LD 垂直 连接 

o fi 


图 5-9 功能 块 编程 示意 图 




















运算 符 

功能 块 实 例 (已 声明 或 未 声明 ) 
e 变量 (程序 中 将 值 分 配 到 的 地 方 ) 
注意 : 当 无 法 确定 顺序 时 ， 标 记 显 示 问 号 (4??) 。 
要 显示 执行 顺序 ， 可 以 执行 以 下 任何 一 种 操作 : 





° 
@ 
e 函数 
° 
° 
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e FÈ Ctrl-W。 

e 在 工具 菜单 中 ， 选 择 执行 顺序 。 

在 程序 执行 期 间 ， 指 令 块 是 功能 块 图 中 的 任意 元 素 ， 网 络 是 链接 在 一 起 的 一 组 指令 块 ， 
站 令 块 的 位 置 是 依据 其 左上 角 而 定 的 。 以 下 规则 适用 于 FBD 程序 的 执行 顺序 : 

e 网 络 从 左 向 右 、 从 上 癌 下 执行 。 

e 在 执行 指令 块 前 ， 必 须 解析 所 有 输入 。 同 时 解析 两 个 或 更 多 个 指令 块 的 输入 时 ， 执 
行 决定 是 根据 指令 块 的 位 置 做 出 的 (从 左右 、 从 上 疝 下 )。 

e 指令 块 的 输出 按 从 左 向 右 、 从 上 向 下 的 顺序 以 递归 方式 执行 。 

3. 调试 功能 块 

调试 FBD 程序 时 ， 需 要 在 语言 编辑 器 中 监视 元 素 的 输出 值 。 这 些 值 使 用 颜色 、 数 字 或 
文本 值 加 以 显示 ， 具 体 取决 于 它们 的 数据 类 型 : 

o 布尔 数据 类 型 的 输出 值 使 用 颜色 进行 显示 。 值 为 “ 真 ” 时 ， 默 认 颜 色 为 红色 ; 值 为 
“ 假 ” 时 ， 默 认 颜 色 为 蓝 色 。 输 出 值 的 颜色 将 成 为 下 一 输入 。 输 出 值 不 可 用 时 ， 布 尔 元 素 为 
黑色 。 

注意 : 可 以 在 “选项 ”窗口 中 自 定义 用 于 布尔 项 的 颜色 。 

SINT, USINT, BYTE, INT. UINT, WORD, DINT, UDINT. DWORD, LINT, ULINT. 
LWORD. REAL. LREAL. TIME. DATE 和 STRING 数据 类 型 的 输出 值 在 元 素 中 显示 为 数字 
或 文本 值 。 

当 数字 或 文本 值 的 输出 值 不 可 用 时 ， 在 输出 标签 中 会 显示 问号 〈??) 。 值 还 会 显示 在 对 
应 的 变量 编辑 顺 实 例 中 。 


5.1.3 结构 文本 


结构 文本 (Structured Text) 类 似 于 BASIC 语言 ， 利 用 它 可 以 很 方便 地 建立 、 编 辑 和 实 
现 复杂 的 算法 ， 特 别 是 在 数据 处 理 、 计 算 存储 、 决 策 判 断 、 优 化 算法 等 涉及 描述 多 种 数据 类 
型 的 变量 应 用 中 非常 有 效 。 

1. 结构 化 文本 (ST) 主要 语法 

ST 程序 是 一 系列 ST 语句 。 下 列 规 则 适用 于 ST 程序 : 

e 每 个 语句 以 分 号 (“;”) 分 隔 符 结束 。 

e 源 代码 (例如 变量 、 标 识 符 、 常 量 或 语言 关键 字 ) 中 使 用 的 名 称 用 不 活动 分 隔 符 
(例如 空格 字符 ) 分 隔 ， 或 者 用 意义 明确 的 活动 分 隔 符 (例如 “> ”分 隔 符 表 示 “ 大 于 ” 
比较 ) 分 隔 。 

e 注释 〈 非 执行 信息 ) 可 以 放 在 ST 程序 中 的 任何 位 置 。 注 释 可 以 扩展 到 多 行 ， 但 是 
必须 以 ”(* ”开头 ， 以 “* ) ”结尾 。 

注意 : 不 能 在 注释 中 使 用 注释 。 

下 面 是 基本 ST 语句 类 型 : 

e 赋值 语句 (变量 : = 表达 式 ;) 

e 了 国 数 调用 

e 功能 块 调用 

e 选择 语句 (例如 IF. THEN, ELSE, CASE...) 
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o ktina (ji FOR. WHILE, REPEAT... ) 

e 控制 语句 (例如 RETURN. EXIT...) 

e 用 于 与 其 他 语言 链接 的 特殊 语句 

当 输 入 ST 语法 时 ， 下 列 项 目 以 指定 的 颜色 显示 : 

e 基本 代码 (黑色 ) 

e 关键 字 (粉色 ) 

e 数字 和 文本 字符 串 (KE) 

e 注释 (绿色) 

在 活动 分 隔 符 、 文 本 和 标识 符 之 间 使 用 不 活动 分 隔 符 可 增加 ST 程序 的 可 读 性 。 下 面 是 
ST 不 活动 分 隔 符 : 

e 空格 

e Tab 

e 行 结束 符 〈 可 以 放 在 程序 中 的 任何 位 置 ) 

使 用 不 活动 分 隔 符 时 ， 需 要 遵循 以 下 规则 : 

o 每 行 编写 的 语句 不 能 多 于 一 条 。 

o 使 用 Tab 来 缩 进 复杂 语句 。 

o 插入 注释 以 提高 行 或 段落 的 可 读 性 。 

2. 表达 式 和 括号 

ST 表达 式 由 运算 符 及 其 操作 数组 成 。 操 作 数 可 以 是 常量 (文本) 值 、 控 制 变 量 或 男 一 
个 表达 式 (或 子 表 达 式 ) 。 对 于 每 个 单一 表达 式 (将 操作 数 与 一 个 ST 运算 符合 并 ) ， 操 作 数 
类 型 必须 匹配 。 此 单一 表达 式 具 有 与 其 操作 数 相同 的 数据 类 型 ， 可 以 用 在 更 复杂 的 表达 























biji; 
示例 : 
(boo varl AND boo var2) BOOL 类 型 
not (boo _ varl) BOOL 类 型 
(Si CR ry X 0955 REAL 类 型 
(t#1s23 + 1.78) 无 效 表 达 式 





括号 用 于 隔离 表达 式 的 子 组 件 , 以 及 对 运算 的 优先 级 进行 明确 排序 。 如 果 没 有 为 复杂 表 
达 式 加 上 括号 , 则 由 ST 运算 符 之 间 的 默认 优先 级 来 隐 式 确定 运算 顺序 。 











示例 : 
2+3*6 相当 于 2 +18 =20 乘法 运算 符 具 有 较 高 优先 级 
(23) 86 相当 于 5 *6=30 括号 给 定 了 优先 级 


3. 调用 函数 和 功能 块 
ST 编程 语言 可 以 调用 函数 。 可 以 在 任何 表达 式 中 使 用 函数 调用 。 
函数 调用 包含 的 属性 见 表 5-1。 
表 S-1 函数 调用 属性 
属 性 说 HJ 
名 称 被 调用 函数 的 名 称 以 IEC 61131-3 语言 或 “C” 语 言 编写 





























87 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 








属 性 说 HJ 








含义 调用 结构 化 文本 (ST) 、 梯 形 图 (LD) 或 功能 块 图 (FBD) 函数 或 “C” 函 数 ， 并 获取 其 返回 值 








语法 Co 





操作 数 返回 值 的 类 型 和 调用 参数 必须 符合 为 函数 定义 的 接口 














当 在 函数 主体 中 设置 返回 参数 的 值 时 ， 可 以 为 返回 参数 赋予 与 该 函数 相同 的 名 称 : 
FunctionName : = ; 

示例 

示例 1: IEC 61131-3 KJH 

(* EST ËJ * ) 

( * 获取 一 个 整 型 值 并 将 其 转换 成 有 限时 间 值 * ) 

ana _ timeprog : = SPlimit ( tprog _ cmd ) ; 

appl timer := ANY TO TIME (ana timeprog * 100); 

( * 被 调用 的 EBD 图 数 名 为 “SPlimit”* ) 

示例 2:“C” 函数 调用 - 与 IEC 61131-3 函数 调用 的 语法 相同 

( * 复杂 表达 式 中 使 用 的 函数 :min ,max right ,mlen 和 left 是 标准 “C” 函数 * ) 

limited _ value : = min (16, max (0, input _ value) ) ; 

rol _ msg := right (message, mlen ( message) - 1) + left (message, 1); 

ST 编程 语言 调用 功能 块 。 可 以 在 任何 表达 式 中 使 用 功能 块 调用 。 

功能 块 调 用 属性 见 表 5-2 。 














表 5-2 功能 块 调用 属性 

















属 性 说 HJ 
名 称 功能 块 实例 的 名 称 
含义 从 标准 库 中 (或 从 用 户 定义 的 库 中 ) 调用 功能 块 ， 访 问 其 返回 参数 








( * 功能 块 的 调用 * ) 





( * 获取 其 返回 参数 * ) 








语法 _ 
操作 数 ”| 。 参数 是 与 为 该 功能 块 指定 的 参数 类 型 相 匹配 的 表达 式 











返回 值 参见 上 面 的 “语法 ”以 获取 返回 值 
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当 在 功能 块 主体 中 设置 返回 参数 的 值 时 ， 可 以 通过 将 返回 参数 的 名 称 与 功能 块 名 称 相连 
来 分 配 返回 参数 : 

FunctionBlockName. OutputParaName : = 

示例 

(x 调用 功能 块 的 ST 程序 = ) 

( * 在 变量 编辑 带 中 声明 块 的 实例 : = ) 

( * trigbl: 块 R_TRIG - 上 升 沿 检测 * ) 

(x 从 ST 语言 激活 功能 块 * ) 

trigbl (b1); 

( * 返回 参数 访问 * ) 

If (trigbl. Q) Then nb _ edge := nb _ edge + 1; End _ if; 


. 
° 














5.2 Micro800 控制 器 的 内 存 组织 


Micro800 控制 絮 的 内 存 可 以 分 为 两 大 部 分 : 数据 文件 和 程序 文件 。 下 面 分 别 介绍 这 两 部 
分 内 容 。 


5.2.1 数据 文件 


Micro800 控制 器 的 变量 分 为 全 局 变量 和 本 地 变量 ， 其 中 0 变量 默认 为 全 局 变量 。 全 局 
变量 在 项 目的 任何 一 个 程序 或 功能 块 中 都 可 以 使 用 ， 而 本 地 变量 只 能 在 它 所 在 的 程序 中 使 
用 。 不 同类 型 的 控制 副 IO 变量 的 类 型 和 个 数 不 同 ，LO 变量 可 以 在 CCW 编程 软件 中 的 全 
局 变量 中 查看 。I/O 变量 的 名 字 是 固定 的 ， 但 是 可 以 对 WO 变量 进行 别名 。 除 了 IO 变量 以 
外 ， 为 了 编程 的 需要 还 要 建立 一 些 中 间 变 量 ， 变 量 的 类 型 用 户 可 以 自己 选择 ， 常 用 的 变量 类 
型 见 表 5-3。 









































表 5-3 常用 数据 类 型 


























数据 类 型 描 jË 数据 类 型 描述 
BOOL 布尔 量 LINT 长 整 型 
SINT 单 整 型 ULINT、 LWORD 无 符号 长 整 型 
USINT、BYTE 无 符号 单 整 型 REAL 实 型 
INT. WORD 整 型 LREAL 长 实 型 
UINT 无 符号 整 型 TIME 时 间 
DINT, DWORD 双 整 型 DATE 日 期 
UDINT 无 符号 双 整 型 STRING 字符 串 

















在 项 目 组 织 需 中 ， 还 可 以 建立 新 的 数据 类 型 ， 用 来 在 变量 编辑 带 中 定义 数组 和 字 ， 这 样 
方便 定义 大 量 相同 类 型 的 变量 。 变 量 的 命名 有 如 下 规则 : 
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1) 名 称 不 能 超过 128 个 字符 ; 

2) 首 字符 必须 为 字母 ; 

3) 后 续 字 符 可 以 为 字母 、 数 字 或 者 下 划 线 字符 。 

数组 也 常常 应 用 于 编程 中 ， 下 面 介 绍 在 项 目 中 怎样 建立 数组 。 要 建立 数组 首先 要 在 
CCW 编程 软件 的 项 目 组 织 此 窗口 ”|bataTypes 
中 ， 找 到 Data Types， 打 开 后 建立 Te 
一 个 数组 的 类 型 。 如 图 5-10 所 
示 ， 建 立 数组 类 型 的 名 称 为 a， 数 Data Type | Dimension 
据 类 型 为 布尔 型 ， 建 立 一 维 数组 ， 
数据 个 数 为 10 (维度 一 栏 写 
1..10), 打开 全 局 变量 列表 ， 建 
AN ttt 的 数组 ， 数 据 类 型 选择 
Ha, WB 5-11 所 示 。 同 理 ， 建 
立 二 维 数组 类 型 时 ， 维 度 一 栏 写 1.. 10.. 10。 











图 5-10 定义 数组 的 数据 类 型 











Data Type Dimension 
- gt€°* - oA - ot’ 
ttt TS 
a | 司 
ASCIILOCADDILS 
MODBUSLOCADDR — 
图 5-11 建立 数组 


5.2.2 程序 文件 


控制 器 的 程序 文件 分 为 两 部 分 内 容 : 程序 (Program) 部 分 (相当 于 通常 的 主 程序 部 
分 ) 和 功能 块 (Function Block) 部 分 ， 这 里 所 说 的 功能 块 (Function Block) ， 除 了 系统 自 吴 
的 函数 和 功能 块 (Function Block) 指令 以 外 ， 主 要 是 指 用 户 根据 功能 需要 ， 和 上 自己 用 梯形 图 
语言 编写 的 具有 一 定 功能 的 功能 块 (Function Block) ， 可 以 在 程序 (Program) 或 者 功能 块 
( Function Block) 中 调用 ， 相 当 于 常用 的 子 程序 。 

在 一 个 项 目 中 可 以 有 多 个 程序 (Program) 和 多 个 功能 块 (Function Block) 程序 。 多 个 
程序 (Program) 可 以 在 一 个 控制 器 中 同时 运行 ， 但 执行 顺序 由 编程 人 员 设 定 ， 设 定 程 序 
(Program) 的 执行 顺序 时 ， 在 项 目 组 织 右 中 右键 单 击 程序 图 标 ， 选 择 属性 ， 打 开 程序 〈Pro- 
gram) 属性 对 话 框 ， 如 图 5-12 所 示 ， 在 Order 后 面 写 下 要 执行 顺序 ，1 为 第 一 个 执行 ，2 为 
第 二 个 执行 ， 例如: 一 个 项 目 中 有 8 个 程序 (Program), ， 可 以 把 第 8 个 程序 (Program) 设 
定 为 第 一 个 执行 ， 其 他 程序 (Program) 会 在 原来 执行 的 顺序 上 ， 依 次 后 推 。 原 来 排 在 第 一 
个 执行 的 程序 (Program) 将 自动 变 为 第 二 个 执行 。 
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properties 


POU: Traffic_Light_Control 
E 





Comment 

Description 

Full Name Controller.Micro850.Micro850.Trafi| 
Is Password Protected False f 
Language LD í 
UY WSEEIIIIIIIIIIIIIII 7 ff «Loht_ Control | 
Order 1 

Path C:\Users\DH\Documents\CCW Proj 。 





A Device Toolbox A Properties 


图 5-12 ”更 改 程序 (Program) 执行 顺序 


5.3 Micro800 控制 器 的 指令 集 


罗 克 韦 尔 自动 化 公司 的 可 编程 序 控制 器 编程 指令 非常 丰富 ， 不 同系 列 可 编程 序 控制 器 所 
支持 的 指令 稍 有 差异 ,但 基本 指令 都 是 大 家 所 共有 的 。 对 于 编程 指令 的 理解 程度 ， 将 直接 关 
系 到 工作 的 效率 。 可 以 这 样 认 为 ， 对 编程 指令 的 理解 ， 直 接 决定 了 对 可 编程 序 控制 锅 的 掌握 
程度 。 下 面 将 详细 介绍 它 的 指令 类 型 。 


5.3.1 梯形 图 指令 


编辑 梯形 图 程序 时 ， 可 以 从 工具 箱 拖 搜 需要 的 指令 符号 到 编辑 窗口 中 使 用 。 可 以 添加 以 
下 梯形 图 指令 元 素 : 

1. 梯级 (Rungs ) 

梯级 是 梯形 图 的 组 成 元 素 ， 它 表示 着 一 组 电子 元 件 线圈 的 激活 (输出 )。 梯 级 在 梯形 图 
中 可 以 有 标签 ， 以 确定 它们 在 梯形 图 中 的 位 置 。 标 签 和 跳 转 指令 (jumps) 配合 使 用 ， 控 制 
梯形 图 的 执行 。 梯 级 示意 图 如 图 5-13 所 示 。 












































图 5-13 梯形 图 梯级 示意 图 


点 击 编辑 框 的 最 左 侧 ， 输 入 该 梯级 的 标签 ， 即 完成 对 该 梯级 标签 的 定义 。 
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2. 线圈 (Coils) 
线圈 (输出) 也 是 梯形 图 的 重要 组 成 元 件 ， 它 代表 着 输出 或 者 内 部 变量 。 一 个 线圈 代 








表 着 一 个 动作 。 它 的 左边 通常 有 布尔 元 件 或 者 一 个 指令 — 盖 
块 的 布尔 输出 。 线 圈 又 分 为 以 下 几 种 类 型 : Pa > 
直接 输出 (Direct coil) ( 见 图 5-14) 
左 连接 件 的 状态 直接 传送 到 右 连 接 件 上 ， 右 连接 件 AMEk 右 侧 连 接 
必须 连接 到 垂直 电源 轨 上 ， 平 行 线圈 除外 ， 因 为 在 平行 
线圈 中 只 有 上 层 线圈 必须 连接 到 垂直 电源 轨 上 ， 如 图 5- 图 5-14 直接 输出 元 件 
]5 所 未 5 


反问 输出 (Reverse coil) ( 见 图 5-16、 图 5-17) 

左 连接 件 的 反 状 态 被 传送 到 右 连接 件 上 ， 同 样 ， 右 连接 件 必 须 连 接 到 垂直 电源 轨 上 ， 除 
非 是 平行 线圈 。 

上 升 沿 〈 正 沿 ) 输出 (Pulse rising edge coil) 

















output] 
8 
output2 
® 
图 5-15 ”线圈 连接 示意 图 
左 侧 连接 右 侧 连接 左 侧 连接 右 侧 连接 
图 5-16 间接 输出 元 件 图 5-17 ”上升 沿 〈 正 沿 ) 输出 





当 左 连接 件 的 布尔 状态 由 假 变 为 真 时 ， 右 连接 件 输出 变量 将 被 置 1 ( 即 为 真 )， 其 他 情 
况 下 输出 变量 将 被 重 置 为 0〈 即 为 假 ) 。 

下 降 沿 〈 负 沿 ) 输出 (Pulse falling edge coil) ( 见 图 5-18 ) 

当 左 连接 件 的 布尔 状态 由 真 变 为 假 时 ， 右 连接 件 输出 变量 将 被 置 1 ( 即 为 真 ) ， 其 他 情 
况 下 输出 变量 将 被 重 置 为 0〈 即 为 假 ) 。 

置 位 输出 (Set coil) 〈 见 图 5-19 ) 

















该 状态 直到 复位 输出 (Reset coil) 发 出 复位 命令 ， 如 图 5-20 所 示 。 
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左 侧 连接 右 侧 连接 左 侧 连接 右 侧 连接 
图 5-18 PRE (Hir) 输出 图 5-19 置 位 输出 

















outputl 


output] 











图 5-220” 置 位 复位 梯形 图 





复位 输出 (Reset coil) ( 见 图 5-21) 
当 左 连接 件 的 布尔 状态 变 为 “ 真 ” 时 ， 输 出 变量 将 被 置 “ 假 ”"。 该 输出 变量 将 一 直 保 持 





该 状态 直到 置 位 输出 (Set coil) 发 出 置 位 命令 。 一 一 
3. 接触 器 (Contacts) E a 
接触 器 在 梯形 图 中 代表 一 个 输入 的 值 或 是 一 个 内 部 变 
量 , 通常 相当 于 一 个 开关 或 按钮 的 作用 。 有 以 下 几 种 连接 ANER 右 侧 连接 
类 型 : 图 5-21 复位 输出 


直接 连接 (Direct contact) ( 见 图 5-22) 
左 连 接 件 的 输出 状态 和 该 连接 件 (开关 ) 的 状态 取 逻 辑 与 ， 即 为 右 连接 件 的 状态 值 。 
反问 连接 (Reverse contact) ( 见 图 5-23) 


要” . / T 
左 侧 连 接 右 侧 连 接 左 侧 连接 右 侧 连接 
图 5-22 直接 连接 图 5-23 反 向 连接 





左 连 接 件 的 输出 状态 和 该 连接 件 (开关 ) 的 状态 的 布尔 反 状 态 取 逻辑 与 ， 即 为 右 连 接 
件 的 状态 值 。 
上 升 沿 ( 正 沿 ) 连接 (Pulse rising edge contact) ( ILAJ 5-24) 
当 左 连接 件 的 状态 为 真 时 ， 如 果 该 上 升 沿 连 接 代表 的 变量 状态 由 假 变 为 真 ， 那 么 右 连接 
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件 的 状态 将 会 被 置 “ 真 ” ， 这 个 状态 在 其 他 条 件 下 将 会 被 复位 为 “ 假 ”。 
下 降 沿 连 接 (Pulse falling edge contact) ( 见 图 5-25) 


Po n P N N 
左 侧 连 接 右 侧 连接 左 侧 连接 右 侧 连 接 
图 5-24 上 升 沿 ( 正 沿 ) 连接 图 5-25 下 降 沿 连接 


当 左 连接 件 的 状态 为 真 时 ， 如 果 该 下 降 沿 连接 代表 的 变量 状态 由 真 变 为 假 ， 那 么 右 连接 
件 的 状态 将 会 被 置 “ 真 ， 这 个 状态 在 其 他 条 件 下 将 会 被 复位 为 “ 假 ”。 

在 现场 逻辑 控制 中 ， 需 要 对 一 些 操 作 动 作 实 施 互 锁 来 确保 执行 动作 的 可 靠 性 。 对 于 几 个 
互 锁 执行 的 操作 动作 ， 采 用 锁 存 解锁 指令 对 其 控制 是 最 有 效 和 可 靠 的 ， 即 用 如 图 5-26 所 示 
的 编程 来 确保 互 锁 。 

此 例 中 有 4 个 互 锁 的 控制 ， 每 当 满足 其 中 之 一 的 控制 条 件 ， 便 锁 存 自己 的 控制 ， 解 锁 其 
他 控制 ， 不管 其 他 控制 当前 的 状态 如 何 ， 这 样 可 以 确保 只 有 一 个 控制 在 执行 ， 这 是 一 种 十 分 
可 靠 的 做 法 ， 其 明了 清晰 的 表达 ， 让 读 程 序 的 人 很 容易 理解 。 

4. 指令 块 (Instruction blocks) 

Ik (Block) 元 素 指 的 是 指令 块 ， 也 可 以 是 位 操作 指令 块 、 函 数 指令 块 或 者 是 功能 块 指 
令 块 。 在 梯形 图 编辑 中 ， 可 以 添加 指令 块 到 布尔 梯级 中 。 加 到 梯级 后 可 以 随时 用 指令 块 选择 
器 设置 指令 块 的 类 型 ， 随 后 相关 参数 将 会 自动 陈列 出 来 。 

在 使 用 指令 块 时 请 牢记 以 下 两 点 : 

1) 当 一 个 指令 块 添加 到 梯形 图 中 后 ，EN 和 ENO 参数 将 会 添加 到 某 些 指令 块 的 接口 列 
PPa 

2) 当 指 令 块 是 单 布尔 变量 输入 、 单 布尔 变量 输出 或 是 无 布尔 变量 输入 、 无 布尔 变量 输 
出 时 ， 可 以 强制 EN 和 ENO 参数 。 可 以 在 梯形 图 操作 中 激活 允许 EN 和 ENO 参数 (Enable 
ENZENO ) 。 

从 工具 箱 中 拖 出 块 元 素 放 到 梯形 图 的 梯级 中 后 ， 指 令 块 选择 需 将 会 陈列 出 来 ， 为 了 缩小 
站 令 块 的 选择 范围 ， 可 以 使 用 分 类 或 者 过 滤 指 令 块 列表 ,或 者 使 用 快捷 键 。 

EN 输入 

一 些 指令 块 的 第 一 输入 不 是 布尔 数据 类 型 ， 由 于 第 一 输入 总 是 连接 到 梯级 上 的 ， 所 以 在 
这 种 情况 下 另 一 种 叫 EN 的 输入 会 自动 添加 到 第 一 输入 的 位 置 。 仪 当 EN 输入 为 真 时 ， 指 令 
块 才 执行 。 下 面 举 一 个 “比较 ”指令 块 的 例子 ， 如 图 5-27 所 示 。 
























































ENO 输出 : 
由 于 第 一 输出 男 一 端 总 是 连接 到 梯级 上 ， 所 以 对 于 第 一 输出 不 是 布尔 型 输出 的 指令 块 ， 
男 一 端 被 称 为 ENO 的 输出 自动 添加 到 了 第 一 输出 的 位 置 。ENO 输出 的 状态 总 是 与 该 指令 块 


的 第 一 输入 的 状态 一 致 。 下 面 举 一 个 “平均 ”指令 块 的 例子 ， 如 图 5-28 所 示 。 

EN 和 ENO 参数 : 

在 一 些 情况 下 ，EN 和 ENO 参数 都 需要 。 如 在 数学 运算 操作 指令 块 中 ， 如 图 5-29 
FFR o 
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程 指令 





conditionl 


=F 


condition2 


=F 


controli 
e 
@ 
@ 
(R) 

controli 
(R) 
e 
(R) 
(R) 





condition3 


—|P 


condition4 


1 











control1 











K 5-26 互 锁 指 令 梯级 逻辑 
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inputi outputl 


input? 
i2 








图 5-27 “比较 ”指令 块 图 5-28 “平均 ”指令 块 


功能 块 使 能 (Enable) 参数 : 


在 指令 块 都 需要 执行 的 情况 下 ， 需 要 添加 使 能 参数 ， 例 如 在 “SUS” 指 令 块 中 ， 如 图 5- 
30 所 示 。 






outputl 

















图 5-29 ”加 法 指令 块 图 5-30 “SUS” 指令 块 


返回 (Returns): 


当 一 段 梯形 图 结束 时 ， 可 以 使 用 返回 元 件 作 为 输出 。 注 意 ， 不 能 再 在 返回 元 件 的 右边 连 
接 元 件 。 当 左边 的 元 件 状 态 为 布尔 “ 真 ”时 ， 梯 形 图 将 不 执行 返回 元 件 之 后 的 指令 。 当 该 
梯形 图 为 一 个 函数 时 ， 它 的 名 字 将 被 设置 为 一 个 输出 线圈 以 设置 一 个 返回 值 (返回 给 调用 
函数 使 用 ) 。 下 面 给 出 一 个 带 返 回 元 件 的 例子 ， 如 图 5-31 所 示 。 


Return 
Wi | <s pe 


图 5-31 和 带 返 回 元 件 的 梯形 图 
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5. 跳 转 (Jumps) 


条 件 和 非 条 件 跳 转 控制 着 梯形 图 程序 地 执行 。 注 意 ,不 能 在 跳 转 元 件 的 右边 再 添加 连接 
件 , 但 可 以 在 其 左边 添加 一 些 连 接 件 。 当 跳 转 元 件 左 边 的 连接 件 的 布尔 状态 为 “ 真 ” 时 ， 











跳 转 执 行 ， 程 序 跳 转 至 所 需 标签 处 。 
6. 分 支 (Branches ) 


分 支 元 件 能 产生 一 个 替代 梯级 。 可 以 使 用 分 支 元 件 在 原来 梯级 基础 上 添加 一 个 平行 的 分 


支 梯 级 。 
5.3.2 功能 块 指令 


























功能 块 指令 是 Micro800 控制 锅 编 程 中 的 重要 指令 ， 它 包含 了 实际 应 用 中 的 大 多 数 编程 


功能 。 功 能 块 指令 种 类 及 说 明 见 表 5-4. 
表 5-4 功能 块 指令 种 类 

































































种 类 描 述 
报警 (Alarms) 超过 限制 值 时 报警 
布尔 运算 (Boolean operations) 对 信号 上 升 下 降 沿 以 及 设置 或 重 置 操 作 
通信 ( Communications) 部 件 间 的 通信 操作 
计时 器 (Time) 计时 
计数 器 (Counter) 计数 
数据 操作 (Data manipulation) 取 平 均 ， 最 大 最 小 值 
输入 /输出 (Input/Output) 控制 器 与 模块 之 间 的 输入 输出 操作 
PE (Interrupt) 管理 中 断 
过 程控 制 (Process control) PID 操作 以 及 堆栈 
程序 控制 (Program control) 主要 是 延迟 指令 功能 块 








1. 报警 (Alarms) 

功能 块 指令 报警 类 指令 只 有 限 位 报警 一 种 ， 其 详细 功能 说 明 如 下 。 

限 位 报警 (LIM _ALRM) ， 限 位 报警 功能 块 如 图 5-32 所 示 

该 功能 块 用 高 限 位 和 低 限 位 限制 一 个 实数 变量 。 限 位 报警 使 用 的 
高 限 位 和 低 限 位 是 EPS 参数 的 一 半 。 其 参数 列表 见 表 5-5。 

下 面 简单 介绍 限 位 报警 功能 块 的 用 法 。 限 位 报警 的 主要 作用 就 是 
限制 输入 ， 当 输入 超过 或 者 低 于 预 置 的 限 位 安全 值 时 ， 输 出 报警 信号。 
在 本 功能 块 中 X 接 的 是 实际 要 限制 的 输入 ， 其 他 个 参数 的 意义 我 们 可 
以 参照 上 表 。 当 X 的 值 达 到 高 限 位 值 H 时 ， 功 能 块 将 输出 QH 和 Q, 
即 高 位 报警 和 报警 ， 而 要 解除 该 报警 ， 需 要 输入 的 值 小 于 高 限 位 的 迟 
mA (了 -=-EPS) ， 这 样 就 拓宽 了 报警 的 范围 ， 使 输入 值 能 较 快 地 回 到 
一 个 比较 安全 的 范围 值 内 ， 起 到 保护 机 句 的 作用 。 对 于 低位 报警 ， 功 
能 块 的 工作 方式 很 类 似 。 当 输入 低 于 低 限 位 值 工时 ， 功 能 块 输出 低位 
报警 (QL) 和 报警 〈Q) ， 而 要 解除 报警 则 需 输 入 回 到 低 限 位 的 迟 清 值 
CL+EPS) 。 可 见报 警 Q 的 输出 综合 了 高 位 报警 和 低位 报警 。 使 用 时 可 
以 留意 该 输出 。 








图 5-32 限 位 报 
警 功 能 块 
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表 5-5 限 位 报警 功能 块 参数 列表 






















































































EN Input BOOL 功能 块 使 能 。 为 真 时 ， 执 行 功能 块 ; 为 假 时 ， 不 执行 功能 块 
H Input REAL 高 限 位 值 

X Input REAL 输入 : 任意 实数 

L Input REAL 低 限 位 值 

EPS Input REAL 迟 清 值 〈 须 大 于 零 ) 

QH Output BOOL 高 位 报警 : 如 果 X 大 于 高 限 位 值 H 时 为 真 

Q Output BOOL 报警 : 如 果 X 超过 限 位 值 时 为 真 

QL Output BOOL 低位 报警 : 如果 X 小 于 低 限 位 值 工 时 为 真 


QL I 1 





图 5-33 ” 限 位 报警 功能 块 时 序 图 


下 面 用 一 个 例子 介绍 报警 功能 块 的 使 用 方法 ， 程 序 如 图 5-34 所 示 。 

假设 程序 为 一 个 锅炉 水 位 报警 系统 ，h 为 锅炉 水 位 的 上 限 ， 这 里 假设 为 15, I 为 锅炉 水 
位 的 下 限 ， 这 里 假设 为 5 eps 为 迟滞 值 ， 这 里 假设 为 1，x 为 当前 水 位 ， 这 里 假设 其 初始 值 
为 10。 此 时 ， 因 为 x 小 于 h 且 大 于 1， 所 以 qh、9q、9ql 的 输出 均 为 False。 各 xx 上 涨 超过 15, 
假设 其 当前 为 16， 则 由 于 其 大 于 h， 所 以 qh 为 True， 由 于 其 超过 限 位 ， 所 以 qd 为 True。 之 
后 ， 特 xx 开始 下 降 ， 当 其 下 降 到 小 于 15 但 仍 大 于 14 ( 即 15-1) HPF, qh 和 qd 仍 为 True， 当 其 
下 降 到 小 于 14 后 ，qh #l q 恢复 为 False。 下 限 1 与 上 限 h 同 理 。 

2. 布尔 操作 (Boolean operations) 

布尔 操作 类 功能 块 主要 有 以 下 4 种 ， 用 途 描 述 见 表 S-6。 
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qh 
S 
图 5-34 ”锅炉 水 位 报警 系统 
表 5-6 布尔 操作 功能 块 用 途 
功 能 H J R 功 能 H WoO R 
F_TRIG (下 降 沿 触发 ) | 下 降 沿 侦 测 ， 下 降 沿 时 为 真 | R_TRIG (上 升 沿 触 发 ) | 上 升 沿 侦 测 ， 上 升 沿 时 为 真 
RS ( 重 置 ) 重 置 优 先 SR (设置 ) 设置 优先 
下 面 详细 说 明 下 降 沿 触发 以 及 重 置 功能 块 的 使 用 : F TRIG T 
(1) 下 降 沿 触发 (F_TRIC) Sas qasa E 
如 图 5-35 所 示 。 





该 功能 块 用 于 检测 布尔 变量 的 下 降 治 ， 其 参数 列表 图 5-35 ”下降 沿 触发 功能 块 


见 表 5-7. 
表 5-7 ”下降 沿 触发 功能 块 参数 列表 








参数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
CLK Input BOOL 任意 布尔 变量 
Q Output BOOL 当 CLK 从 真 变 为 假 时 ， 为 真 。 其 他 情况 为 假 











(2) 双 稳 态 触 发 项 (RS 功能 块 ) 
RS 功能 块 属于 复位 优先 ， 其 参数 列表 见 表 5-8。RS 功能 块 如 图 5-36 所 示 。 
表 5-8 RS 功能 块 参数 列表 

















参数 参数 类 型 | 数据 类 型 Wo VË 

SET Input BOOL 如 果 为 真 ， 则 置 Q1 为 真 
RESETI Input BOOL 如 果 为 真 ， 则 置 Q1 为 假 ( 优 先 ) 

Q1 Output BOOL 存储 的 布尔 状态 











图 5-36 RS 功能 块 


99 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 





示例 见 表 5-9。 
RS-9 RS 功能 块 示例 表 














SET RESETI QI Result Q1 SET RESETI QI Result Q1 
0 0 0 0 1 0 0 1 
0 0 1 1 1 0 1 1 
0 1 0 0 1 1 0 0 
0 1 1 0 1 1 1 0 























下 面 用 一 个 例子 介绍 RS 功能 块 的 使 用 方法 ， 程 序 如 图 5-37 所 示 。 























图 5-37 RS 功能 块 的 使 用 


当 RESET1 J False 时 ， # SET 为 True 或 有 一 个 为 True 的 脉冲 时 ，g1l 被 置 为 True。 当 
RESET1 为 True 时 ， 无 论 SET 为 何 值 ，gq1 均 为 False。 当 SET 为 False 但 ql 为 True BF, 2 
RESET1 有 一 个 为 True 的 脉冲 时 ，qdl 变 为 False. 

3. 通信 (Communications ) 
通信 类 功能 块 主要 负责 与 外 部 设备 通信 ， 以 及 自身 的 各 部 件 之 间 的 联系 。 该 类 功能 块 的 
主要 指令 描述 见 表 5-10。 





表 5-10 通信 类 功能 块 指令 

























































































J 能 块 描述 
ABL (测试 缓冲 区 数据 列 ) 统计 缓冲 区 中 的 字符 个 数 ( 直到 并 且 包 括 结束 字符 ) 
ACB (缓冲 区 字符 数 ) 统计 缓冲 区 中 的 总 字符 个 数 (不 包括 终止 字符 ) 
ACL (ASCI 清除 缓存 寄存 器 ) 清除 接收 ， 传 输 缓冲 区 内 容 
AHL (ASCII 握手 数据 列 ) 设置 或 重 置 调制 解 调 器 的 握手 信号 ，ASCII 握手 数据 列 
ARD (ASCI 字符 读 ) 从 输入 缓冲 区 中 读 取 字 符 并 把 它们 放 到 某 个 字符 串 中 
ARL (ASCII 数据 列 读 ，) 从 输入 绥 冲 区 中 读 取 一 行 字符 并 把 它们 放 到 某 个 字符 串 中 ， 包 括 终止 
字符 
AWA (ASCII 带 附加 字符 写 ) 写 一 个 带 用 户 配置 字符 的 字符 串 到 外 部 设备 中 
AWT (ASCI 字符 写 出 ) 从 源 字符 串 中 写 一 个 字符 到 外 部 设备 中 








MSG _ MODBUS (网 络 通信 协议 信息 传输 ) 发 送 Modbus 信息 


下 面 主 要 介绍 ABL, ACL, AHL, ARD, AWA, MSG MODBUS 这 几 种 指 今 : 

(1) 测试 缓冲 区 数据 列 (ABL ASCH Test For Line) 

测试 缓冲 区 数据 列 功能 块 指 令 (ILR 5-38) 可 以 用 于 统计 在 输入 缓冲 区 里 的 字符 个 数 
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H 
= 
g 
> 





H# 





出 











(直到 并 且 包 括 结束 字符 ) 。 其 参数 列表 见 表 5-1 


1，ABL 功能 块 的 使 用 见 9. 4. 1。 
as; 





ABLin Chara.. 


图 5-38 测试 缓冲 区 数据 列 计 功能 块 


表 5-11 测试 缓冲 区 数据 列 功 能 块 参数 列表 









































Z 数 | 参数 类 型 数据 类 型 描述 

IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 统计 
| wooo 将 要 执行 统计 的 通道 

Q Output BOOL 假 一 一 统计 指令 不 执行 ; 真一 一 统计 指令 已 执行 
Characters Output UINT 字符 的 个 数 

Error Output BOOL 假 无 错误 ; 真 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 











ABLACB 数据 类 型 见 表 5-12, 
表 5-12 ABLACB 数据 类 型 
































5 数 数据 类 型 描述 
申 行 通道 号 ; 
2 代表 本 地 的 品行 通道 

Channel UINT 代表 本 囊 行道 















































5 ~9 代表 安装 在 插 权 1 ~5 的 般 入 式 模 块 串 行 通道 口 : 5 表示 在 插 槽 1; 6 表示 在 插 槽 
2; 7 表示 在 插 模 3; 8 表示 在 插 槽 4; 9 表示 在 插 槽 5 





















































USINT 〈 无 符号 | 代表 以 下 情况 中 的 一 种 : 0: Msg 触发 一 次 (IN 从 假 变 为 真 ); 1: Msg 持续 触发 ， 




















TriggerType i. 
短 整 型 ) 即 IN 一 直 为 真 ; 其 他 值 : 保留 
Cancel BOOL 当 该 输入 被 置 为 真 时 ， 统 计 功 能 块 指令 不 执行 


ABL 错误 代码 见 表 5-13, 
表 5-13 ABL 错误 代码 























错误 代码 Ja ë 
0x02 由 于 数据 模式 离线 ， 操 作 无 法 完成 
0x03 由 于 准备 传输 信号 ( Clear-to-Send) 丢失 ， 导 致 传送 无 法 完成 
0x04 由 于 通信 通道 被 设置 为 系统 模式 ， 导 致 ASCI 码 接收 无 法 完成 
0x05 当 尝 试 完成 一 个 ASCIL 码 传送 时 ， 检 测 到 系统 模式 (DF) 通信 
0x06 检测 到 不 合理 参数 
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( 续 ) 

错误 代码 描述 

0x07 由 于 通过 通道 配置 对 话 框 停止 了 通道 配置 ， 导 致 不 能 完成 ASCI 码 的 发 送 或 接收 

0x08 由 于 一 个 ASCII 码 传送 正在 执行 ， 导 致 不 能 完成 ASCI 码 写 入 

0x09 现行 通道 配置 不 支持 ASCII 码 通信 请 求 

0x0a 取消 (Cancel) 操作 被 设置 ， 所 以 停止 执行 指令 ， 没 有 要 求 动作 

0x0b 要 求 的 字符 串 长 度 无 效 或 者 是 一 个 负数 ， 或 者 大 于 82 或 0。 功 能 块 ARD 和 ARL 中 也 一 样 

0x0c 源 字符 串 的 长 度 无 效 或 者 是 一 个 负数 或 者 大 于 82 或 0。 对 于 AWA 和 AWT 指令 也 一 样 











在 控制 块 中 的 要 求 的 数 是 一 个 负数 或 是 一 个 大 于 存储 于 源 字符 串 中 字符 串 长 度 的 数 。 对 于 AWA 和 














Od | AWT 指 令 也 一 样 
0x0e ACL 功能 块 被 停止 
OxOf 通道 配置 改变 











说 明 :“0x” 前 级 表示 十 六 进 制 数 。 
(2) ASCI 清除 缓存 寄存 器 (ACL ASCII Clear Buffers) 
如 图 5-39 所 示 。 





图 5-39 ASCI 清除 缓存 寄存 器 功能 块 
ASCII 清除 缓存 寄存 器 功能 块 指令 用 于 清除 缓冲 区 里 接收 和 传输 的 数据 ， 该 功能 块 指令 
也 可 以 用 于 移 除 ASCI 队列 里 的 指令 。 其 参数 描述 见 表 5-14, ACL 功能 块 的 使 用 见 9. 4. 2。 
表 5-14 ASCII 清除 缓存 寄存 器 功能 块 参数 


















































参数 参数 类 型 数据 类 型 描 Ë 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 治 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 该 功能 块 
ACLInput Input ACL (JL ACL 数据 类 型 ) 传送 和 接收 缓冲 区 的 状态 
Q Output BOOL 假 一 一 该 功能 块 不 执行 真一 一 该 功能 块 已 执行 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 











ACL 数据 类 型 ， 见 表 5-15, 
表 5-15 ACL 数据 类 型 










































































参 。 数 | 数据 类 型 描述 
串 行 通道 号 : 2 代表 本 地 的 品行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 模 1 ~ 5 的 嵌入 式 模块 品行 通道 口 ，5 表示 在 插 槽 1; 6 RREN 2; 






























































7 RIE 3; 8 REI 4; 9 表示 在 搬 槽 $ 
当 置 为 真 时 ， 清 除 接收 缓冲 区 里 的 内 容 ， 并 把 接收 ASCII 功能 块 指令 (ARL 和 ARD) 从 

















RXBuffer BOOL 
































ASCII 队列 中 移 除 
当 置 为 真 时 ， 清 除 传送 缓冲 区 里 的 内 容 ， 并 把 传送 ASC 功能 块 指 令 (AWA 和 AWT) 
sd 从 ASCH 队列 中 移 除 
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日 ~ 





出 











(3) ASCH 握手 数据 列 (AHL ASCH Handshake Lines) 
如 图 5-40 所 示 。 


AHLIn_ . Chann 





图 5-40 ASCI 握手 数据 列 功能 块 





ASCH 握手 数据 列 功能 块 可 以 用 于 设置 或 重 置 RS-232 请 求 发 送 ( Request to Send, RTS) 
握手 信号 控制 行 。 其 参数 见 表 5-16。 
表 5-16 ASCI 握手 数据 列 功能 块 参数 



















































































参数 | 参数 类 型 数据 类 型 描 xë 

IN Input BOOL 如 果 是 上 升 治 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 该 功能 块 
AHLInput | Input | AHL ( 见 AHII 数据 类 型 | ”设置 或 重 置 当前 模式 的 RTS 控制 字 

Q Output BOOL 假 一 一 该 功能 块 不 执行 ， 真一 一 该 功能 块 已 执行 
ChannelSts Output A 显示 当前 通道 规定 的 握手 行 的 状态 (0000 ~001F) 

ChannelSts 数据 类 型 ) 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 











AHLI 数据 类 型 ， 见 表 5-17, 
























































































































































表 5-17 AHLI 数据 类 型 
£ j | 数据 类 型 描述 
串 行 通道 号 : 2 代表 本 地 的 串 行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 模 1 ~5 的 般 入 式 模 块 串 行 通道 口 :5 表示 在 插 槽 1; 6 表示 在 插 槽 2; 
7 表示 在 插 权 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 插 槽 5 

ClrRts BOOL 用 于 重 置 RTS 控制 字 

SetRts BOOL 用 于 设置 RTS 控制 字 

Cancel BOOL 当 输 入 为 真 时 ， 该 功能 块 不 执行 














AHL ChannelSts 数据 类 型 ， 见 表 5-18, 
表 5-18 AHL ChannelSts 数据 类 型 












































参 数 数据 类 型 摘 Ë 
DTRstatus UINT 用 于 DTR 信和 号 (保留 ) 

DCDstatus UINT 用 于 DCD 信号 (控制 字 的 第 3 位 )，1 表示 激活 
DSRstatus UINT 用 于 DSR 信和 号 (保留 ) 

RTSstatus UINT 用 于 RTS 信号 (控制 字 的 第 1 位 )，1 表示 激活 
CTSstatus UINT 用 于 CTS 信号 (控制 字 的 第 0 位 )，1 表示 激活 
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(4) 读 ASCII 字符 (ARD ASCII Read) 
如 图 541 所 示 。 


ARDIn.. Destin... 





图 5-41 读 ASCII 字符 功能 块 


读 ASCH 字符 功能 块 用 于 从 缓冲 区 中 读 取 字 符 ， 并 把 字符 存 人 一 个 字符 串 中 。 其 参数 见 


K 5-19, 


表 5-19 i# ASCI 字符 功能 块 参数 





































































































































































































参数 参数 类 型 数据 类 型 Wo 述 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 该 功能 块 
= ! ARDARE CW ARDARY oa pe 
RDInput nput 数据 类 型 ) 级 1 ERFT, H | 
Done Output BOOL 假 一 一 该 功能 块 不 执行 ;真一 一 该 功能 块 已 执行 
Destination Output ASCIILOC 存储 字符 的 字符 串 位 置 
NumChar Output UINT 字符 个 数 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真一 一 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 
ARDARL 数据 类 型 ， 见 表 5-20。 
ARDARL 数据 类 型 
参数 数据 类 型 Hi 述 
串 行 通 道 号 : 2 代表 本 地 的 串 行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 模 1 ~5 的 诅 人 式 模块 品行 通道 口 : 5 表示 在 插 槽 1; 6 表示 在 插 槽 2 ; 
7 表示 在 插 槽 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 插 槽 5 
Length UINT 希望 从 缓冲 区 里 读 取 的 字符 个 数 (最 多 82 个 ) 
Cancel BOOL 当 输入 为 真 时 ， 该 功能 块 不 执行 ， 如 果 正 在 执行 ， 则 操作 停止 














(5) 5 ASCH 带 附 加 字符 (AWA ASCI Write Append) 


如 图 5-42 所 示 。 
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NumC... 


图 5-42 





写 ASCH 带 附加 字符 的 功能 块 


写 出 功能 块 用 于 从 源 字符 串 向 外 部 设备 写 入 字符 。 且 该 指令 附加 在 设置 对 话 框 里 设置 的 





























































































































































































































两 个 字符 。 该 功能 块 的 参数 列表 见 表 5-21 ， 功 能 块 的 使 用 见 9. 4. 3。 
表 5-21 = ASCH 带 附 加 字符 功能 块 参数 列表 
参 数 | 参数 类 型 数据 类 型 fFo ” 述 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 功能 块 
AWAlnput Input AWAAWT ( 见 AWAAWT 数据 类 型 ) 将 要 操作 的 通道 和 长 度 
Source Input ASCIILOC 源 字符 串 ， 字 符 阵 列 
Q Output BOOL 假 一 一 功能 块 不 执行 ， 真一 一 功能 块 已 执行 
NumChar Output UINT 字符 个 数 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真一 一 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 
AWAAWT 数据 类 型 ， 见 表 5-22, 
k 5-22 AWAAWT 数据 类 型 
参数 | 数据 类 型 Hi 述 
串 行 通道 号 : 2 代表 本 地 的 串 行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 模 1 ~5 的 般 入 式 模 块 串 行 通道 口 :5 表示 在 插 模 1; 6 表示 在 插 槽 2; 
7 表示 在 插 权 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 插 槽 5 
pk 证 希望 写 人 绥 冲 区 里 的 字符 个 数 (最 多 82 个 ) 。 提 示 : 如 果 设 置 为 0，AWA 将 会 传送 0 个 
>n 
i 用 户 数据 字 节 和 两 个 附加 字符 到 缓冲 区 
Cancel BOOL 当 输 入 为 真 时 ， 该 功能 块 不 执行 ， 如 果 正 在 执行 ， 则 操作 停止 








4. 计数 器 (Counter) 
计数 器 功能 块 指令 主要 用 于 增 减 计数 ， 其 主要 指令 描述 见 表 5$-23 。 
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表 5-23 计数 器 功能 块 指令 用 途 
JJ 能 块 描述 J 能 块 Ho $ 





CTD( 减 计数 ) 减 计数 CTUD ( 给 定 加 减 计数 ) 增 减 计数 





增 计 数 














CTU( 增 计数 ) 。 


下 面 主要 介绍 给 定 加 减 计数 功能 块 指令 : 
给 定 加 减 计数 (CTUD)， 给 定 加 减 计 数 功 能 块 如 图 5-43 所 示 。 





图 5-43 ”给 定 加 减 计数 功能 块 


从 0 开始 加 计数 至 给 定 值 ， 或 者 从 给 定 值 开始 减 计 数 至 0。 其 参数 列表 见 表 5-24, 
表 5-24 ”给 定 加 减 计数 功能 块 参数 列表 









































Z 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
CU Input BOOL 加 计数 ( 当 CU 是 上 升 沿 时 ,开始 计数 ) 
CD Input BOOL 减 计数 ( 当 CD 是 上 升 沿 时 , 减 计数 ) 
RESET Input BOOL 重 置 命令 (高 级 ) (RESET 为 真 时 CV =0 时 ) 
LOAD Input BOOL 加 载 命 令 ( 高 级 ) ( 当 LOAD 为 真 时 CV =PV) 
PV Input DINT 程序 最 大 值 
QU Output BOOL 上 限 , 当 CV >= PV 时 为 真 
QD Output BOOL EBR, CV <=0 时 为 真 
CV Output DINT 计数 结果 











下 面 用 一 个 例子 介绍 计数 需 的 使 用 方法 ， 程 序 如 图 5-44 所 示 。 


这 个 程序 要 实现 的 功能 是 加 减 计数 ， 梯 级 一 是 一 个 自 触发 的 计时 絮 ，TON _1.Q 每 3s 
输出 一 个 动作 脉冲 ， 并 复位 计时 絮 ， 重 新 计时 。 梯 级 二 使 能 CTUD 加 减 计 数 絮 模块 。 梯 级 三 
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通过 decrease 位 使 能 减 计 数 ， 这 时 当 TON _1.Q 位 输出 一 个 脉冲 时 ，pv 值 减 一 。 


同 理 ， 梯 级 


四 用 来 使 能 加 计数 。 梯 级 五 用 来 复位 加 减 计数 器 CTUD。 这 样 便 实现 了 加 减 计 数 功 能 。 











decrease increase TON_1Q cd 


Ey 


increase decrease TON_1Q 


— —i— $t——— sñ Y 


CTUD_1QU reset 


—— 
图 544 ”加 减 计数 








5. 计时 器 (Time) 
计时 器 类 功能 块 指令 主要 有 以 下 4 种， 其 指令 描述 见 表 525。 
表 5-25 计时 器 功能 块 指 令 用 途 
功 能 R 描述 功 能 块 描 


述 








TOF( 延 时 断 开 计 息 IEEE 
〈《 延 时 断 开 计时 ) 延 时 断 计 时 断 ) 的 梯级 延 时 断 





TONOFF ( 延 时 通 延 时 | 在 为 真 的 梯级 延 时 通 ,在 为 假 

















TON( 延 时 导 通 计时 ) 延 时 通 计时 TP( 上升 沿 计时 ) 脉冲 计时 


下 面 将 详细 介绍 上 述 指令 
(1) 延 时 断 开 计时 (TOF) 
如 图 5-45 所 示 。 





图 545 ” 延 时 断 开 计时 功能 块 
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延 时 断 开 计时 ， 其 参数 列表 见 表 5-26。 
表 5-26 ” 延 时 断 开 计时 功能 块 参数 列表 
















































































参 数 参数 类 型 数据 类 型 Ja R 
IN Input BOOL 下 降 治 ,开始 增 大 内 部 计时 器 ;上 升 沿 ,停止 且 复 位 内 部 计时 器 
TIME 最 大 编程 时 间 , 见 Time 数据 类 型 
Q Output BOOL 真 : 编 程 的 时 间 没 有 消耗 完 
已 消耗 的 时 间 , 范围 :0ms 至 1193h2m47s294ms。 注 :如 果 在 该 
ET Output TIME 功能 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 置 真 时 ,计时 器 开始 增 计 时 , 且 一 直 持 
续 下 去 (即使 EN 变 为 假 ) 











该 功能 块 时 序 图 如 图 546 所 示 。 


PT 





ET 


一 一 一 一 一 一 一 一 一 J 一 一 一 一 
| 


图 5-46。” 延 时 断 开 计时 功能 块 时 序 图 





研究 一 下 该 时 序 图 ， 延 时 断 功 能 块 其 本 质 就 是 输入 断 开 ( 即 下 降 沿 ) 一 段 时 间 (达到 
计时 值 ) 后 ， 功 能 块 输 出 ( 即 Q) 才 从 原来 的 通 状 态 (1 状态 ) 变 为 断 状态 (0 状态 ) B 
延 时 断 。 从 图 中 可 以 看 出 梯级 条 件 IN 的 下 降 沿 才能 触发 计时 右 工 作 ， 且 当 计 时 未 达到 预 置 
值 (PT) 时 ， 如 果 IN 又 有 下 降 沿 ， 计 时 带 将 重新 开始 计时 。 参 数 ET 表示 的 是 已 消耗 的 时 
间 ， 即 从 计时 开始 到 目前 为 止 计 时 器 统计 的 时 间 ， 可 以 看 出 ，ET 的 取 值 范围 是 (0, PT 的 
设置 值 )。 输 出 © 的 状态 由 两 个 条 件 控制 ， 从 时 序 图 中 可 以 看 出 : 当 IN 为 上 升 沿 时 ，Q JF 
始 从 0 变 为 1， 前 提 是 原来 的 状态 是 0， 如 果 原 来 的 状态 是 1， 即 上 次 计时 没有 完成 ， 则 如 采 
又 碰 到 TIN 的 上 升 沿 ，Q 保持 原来 的 1 的 状态 ; 当 计 时 需 完 成 计时 时 ，Q 才 回 复 到 0 状态 。 
所 以 Q H IN 的 状态 和 计时 器 完成 情况 共同 控制 。 

下 面 通过 一 个 例子 介绍 延 时 断 开 计时 CTOF) 的 使 用 方法 。 

如 图 5-47 所 示 ， 当 delay_control _ in Œ 1 Wf, delay _ control _out 置 位 ， 此 时 delay _ tim- 
er. Q 位 保持 为 1。 当 delay _control _ in H 1 变 为 0 时 ， 断 电 延 时 计时 带 开 始 计时 ， 计 时 3s 
Jr, delay timer. Q 位 由 1 2820, 梯级 二 导 通 ，delay control out 复位 。 由 此 便 实 现 了 晰 
电 延 时 的 功能 。 











108 


第 5 章 Miero800 控制 器 的 编程 指令 




















delay_control_in delay_control_out 


— 





delay_timer Q delay_control_out 
— V a | 
图 5-47 延 时 断 开 梯 级 逻辑 








(2) 延 时 导 通 计时 (TON) 
如 图 5-48 所 示 。 





R 5-48 ” 延 时 导 通 计时 功能 块 


延 时 导 通 计时 。 其 参数 列表 见 表 5-27, 
表 5-27 延 时 导 通 计时 功能 块 参数 列表 










































































参 ğ 参数 类 型 数据 类 型 描 jË 
IN Input BOOL 上 升 沿 ,开始 增 大 内 部 计时 器 ;下 降 沿 ,停止 且 重 置 内 部 计时 器 
PT Input TIME 最 大 编程 的 时 间 , 见 Time 数据 类 型 
Q Output BOOL 真 :编程 的 时 间 已 消耗 完 
已 消耗 的 时 间 , 允许 值 :0ms 至 1193h2m47s294ms。 注 :如 果 在 该 功 
ET Output TIME 能 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 置 真 时 ,计时 器 开始 增 计 时 ,上 且 一 直 持续 下 去 
(即使 EN 变 为 假 ) 


该 功能 块 时 序 图 如 图 549 所 示 。 

研究 一 下 该 时 序 图 ， 延 时 通 功能 块 的 实质 是 输入 IN 导 通 后 ， 输 出 Q 延 时 导 通 。 从 图 中 
可 以 看 出 梯级 条 件 IN 的 上 升 沿 触发 计时 器 工作 ，IN 的 下 降 沿 能 直接 停止 计时 器 计时 。 参 数 
ET 表示 的 是 已 消耗 的 时 间 ， 即 从 计时 开始 到 目前 为 止 计时 器 统计 的 时 间 ， 明 显 可 以 看 出 ， 
ET 的 取 值 范围 也 是 (0，PT 的 设置 值 ) 。 输 出 Q 的 状态 也 是 由 两 个 条 件 控制 ， 从 时 序 图 中 
可 以 看 出 : ` IN 为 上 升 沿 时 ， 计 时 器 开始 计时 ， 达 到 计时 时 间 后 Q 开始 从 0 变 为 1; 直到 
IN 变 为 下 降 沿 时 ，Q 才 跟 着 变 为 0， 当 计时 器 未 完成 计时 时 ， 即 IN 的 导 通 时 间 小 于 预 置 的 
计时 时 间 ，Q 将 仍然 保持 原来 的 0 状态 。 

下 面 用 一 个 例子 讲解 延 时 导 通 计时 (TON) 的 使 用 方法 。 

如 图 5-50 所 示 ， 这 个 程序 常用 于 在 现场 检测 故障 信号 ， 当 探测 故障 发 生 的 信号 传送 进 
来 ， 如 果 马上 动作 ， 可 能 会 引起 停机 ， 因 为 有 的 故障 是 需要 停机 的 。 假 定 这 个 故障 信号 并 不 
是 真正 的 故障 ， 可 能 只 是 一 个 干扰 信号 ， 停 机 就 变 得 虚惊 一 场 了 。 所 以 一 般 情 况 下 会 将 这 个 
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言 号 延 时 一 段 ， 确 定 故障 真实 存在 ， 再 去 故障 停机 。 本 程序 便 是 使 用 了 延 时 导 通 计时 
(TON) 来 实现 这 一 功能 的 。 


PT 上 ---- 





ET 





一 一 一 一 一 一 一 一 了 一 一 一 一 十 一 一 一 一 一 一 


图 5-49 ” 延 时 导 通 计时 功能 块 时 序 图 





timer_fault Q faultout 


图 5-50 通电 延 时 梯级 逻辑 








将 计时 器 的 预定 值 定 义 为 3s， 那 么 TON 的 梯级 条 件 fault 能 保持 3s， 则 故障 输出 动作 的 
产生 将 延 时 1s 执行。 如果 这 是 一 个 扰动 信号 ， 不 到 3s 便 已 经 消失 ， 计 时 器 TON 的 梯级 条 件 
随 之 消失 ， 计 时 器 复位 ， 完 成 位 不 会 置 位 ， 故 障 输出 动作 不 会 发 生 。 故 障 动作 延 时 时 间 可 以 
根据 现场 实际 情况 来 确定 ， 挑 选 一 个 合适 的 延 时 时 间 即 可 。 

(3) 延 时 通 延 时 断 (TONOFF) 

如 图 5-51 所 示 。 








图 5-51 ” 延 时 通 延 时 汤 功 能 块 
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该 功能 块 用 于 在 输出 为 真 的 梯级 中 延 时 通 ， 在 为 假 的 梯级 中 延 时 断 开 。 其 参数 列表 见 表 
5-28 。 
R 5-28 延 时 通 延 时 断 功能 块 参数 列表 


参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 Æ 








如 果 IN 上 升 沿 , 延 时 通 计 时 器 开始 。 如 果 程 序 设 定 的 延 时 通 时 间 消 
耗 完毕 ,是 IN 是 下 降 沿 ( 从 1 到 0) , 延 时 断 计 时 器 开始 计时 , 且 重 置 已 
用 时 间 (ET) 。 如 果 程 序 延 时 通 时 间 没 有 消耗 完毕 , 且 处 于 上 升 沿 , 继 
续 开 启 延 时 通 计 时 器 





IN Input BOOL 























PT Input TIME 延 时 通 时 间 设 置 





PTOF Input TIME 延 时 断 时 间 设 置 





Q Output BOOL 真 :程序 延 时 通 时 间 消 耗 完毕 ,程序 延 时 断 时 间 没 有 消耗 完毕 








当前 消耗 时 间 。 人 允许 值 : 0ms 至 1193h2m47s294ms。 如 果 程 序 延 时 

通 时 间 消 耗 完毕 且 延 时 断 计 时 器 没有 开启 ,消耗 时 间 ( ET elapsed time) 
保持 在 延 时 通 的 时 间 值 (PT) 

如 果 设 定 的 关 断 延 时 时 间 已 过 , 且 关 断 延 时 计时 器 未 启动 , 则 上 升 沿 
ET Output TIME 再 次 发 生 之 前 ,消耗 时 间 (ET) 仍 为 关 断 延 时 (PTOF) 值 
如 果 延 时 断 的 时 间 消 耗 完 毕 , 且 延 时 通 计 时 器 没有 开启 , 则 消耗 时 间 
保持 与 延 时 断 的 时 间 值 (PTOF ) 一致 ,直到 上 升 治 再 次 出 现 为 目 

注 :如 果 在 该 功能 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 为 真 时 ,计时 需 开 始 增 计 
时 , 且 持 续 下 去 (即使 EN 被 置 为 假 ) 

















T 






































下 面 通过 一 个 例子 介绍 延 时 通 延 时 断 〈TONOFF ) 的 用 法 。 

如 图 5-52 所 示 ， 该 例子 是 某 输 出 开关 的 控制 要 求 ， 当 控制 发 出 打开 命令 后 ， 延 时 3s 打 
JF; 控制 发 出 关闭 命令 后 ， 延 时 2s 关闭 。 如 果 发 出 打开 的 命令 后 3s 内 接受 关闭 命令 ， 则 不 
打开 ; 如 果 发 出 关闭 命令 后 2s 内 接 到 打开 命令 ， 则 不 关闭 。 





in delay iimer 
TONOFF 
T#3s 
T#2s 
delay_timer Q out 


delay_timer Q 


-PP o 


图 5-532” 延 时 通 延 时 断 梯级 逻辑 
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通过 TONOFF 指令 ， 很 轻松 地 实现 了 这 一 功能 。 延 时 控制 开关 in 作为 TONOFF 的 梯级 
条 件 ， 开 或 关 的 任意 情况 会 触发 通电 计时 或 断 电 计时 ， 从 而 控制 out 位 输出 。 

(4) 上 升 沿 计时 (TP) 

如 图 5-53 所 示 。 





图 5-53 ”上 升 沿 计时 功能 块 


在 上 升 沿 ， 内 部 计时 器 增 计时 至 给 定 值 ， 若 计时 时 间 达 到 ， 则 重 置 内 部 计时 器 。 其 参数 
列表 见 表 5-29, 
R 5-2 ”上 升 沿 计时 功能 块 参数 列表 










































































参 数 参数 类 型 数据 类 型 fl i jÉ 
如 果 IN 上 升 沿 ,内 部 计时 器 开始 增 计 时 (如 果 没 有 开始 增 计 
IN Input BOOL H : 、 
如 果 IN 为 假 且 计时 时 间 到 , 重 置 内 部 计时 器 。 在 计时 期 间 任 何 
改变 将 无 效 
PT Input TIME 最 大 编程 时 间 
Q Output BOOL 真 :计时 器 正在 计时 
当前 消耗 时 间 。 人 允许 值 :0ms 至 1193h2m47s294ms 
ET Output TIME 注 : 如 果 在 该 功能 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 为 真 时 ,计时 器 开始 增 
计时 , 且 持 续 下 去 (即使 EN 被 置 为 假 ) 














该 功能 块 时 序 图 如 图 5-54 所 示 。 
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图 5-54 ”上升 沿 计时 功能 块 时 序 图 
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下 面 研究 该 功能 块 的 时 序 图 。 从 时 序 图 可 以 看 出 ， 上 升 沿 计时 功能 块 与 其 他 功能 块 明 显 
的 不 同 是 其 消耗 时 间 (ET) 总 是 与 预 置 值 (PT) 相等 。 可 以 看 出 ,输入 IN 的 上 升 沿 触 发 
计时 器 开始 计时 ， 当 计时 器 开始 工作 后 ， 就 不 受 IN 干扰 ， 直 至 计时 完成 。 计 时 器 完成 计时 
后 才 接受 IN 的 控制 ， 即 计时 器 的 输出 值 保持 住 当 前 的 计时 值 ， 直 至 IN 变 为 0 状态 时 ， 计 时 
器 才 回 到 0 状态 。 此 外 ， 输 出 Q 也 与 之 前 的 计时 器 不 同 ， 计 时 器 开始 计时 时 ，Q H 0 变 为 
1， 计 时 结束 后 ， 再 由 1 变 为 0。 所 以 Q 可 以 表示 计时 器 是 否 在 计时 状态 。 

6. 数据 操作 (Data manipulation ) 

数据 操作 类 功能 块 主要 有 最 大 值 和 最 小 值 ， 其 用 途 描述 见 表 5-30, 

表 5-30 ”数据 操作 类 功能 块 用 途 描 述 











功 能 块 描述 
AVERAGE( 平 均 ) 取 存 储 数据 的 平均 
MAX( 最 大 值 ) 比较 产生 两 个 输入 整数 中 的 最 大 值 
MIN( 最 小 值 ) 计算 两 个 整数 输入 中 最 小 的 数 





下 面 举 例 说 明 该 类 功能 块 的 参数 及 应 用 : 
平均 (AVERAGE)， 其 功能 块 如 图 5-55 所 示 。 





图 5-55 平均 功能 块 


平均 功能 块 用 于 计算 每 一 循环 周期 所 有 已 存储 值 的 平均 值 ， 并 存储 该 平均 值 。 只 有 NN 
的 最 后 输入 值 被 存储 。N 的 样本 数 个 数 不 能 超过 128 个 。 如 果 RUN 命令 为 假 〈 重 置 模式 ) ， 
输出 值 等 于 输入 值 。 当 达到 最 大 的 存储 个 数 时 ， 第 一 个 存储 的 数 将 被 最 后 一 个 百代 。 该 功能 
块 的 参数 列表 见 表 5-31, 
表 5-31 平均 功能 块 参数 列表 












































参 数 参数 类 型 数据 类 型 Hi jË 
RUN Input BOOL É. = 执行 、 假 = 重 置 
XIN Input REAL 任何 实数 
N Input DINT 用 于 定义 样本 个 数 
XOUT Output REAL 输出 XIN 的 平均 值 
ENO Output BOOL 使 能 输出 




















提示 :需要 设置 或 更 改 N 的 值 时 ,需要 把 RUN 置 假 ,然后 置 回 


























NV 
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下 面 用 一 个 例子 介绍 平均 功能 块 的 使 用 方法 ,程序 如 图 5-56 所 示 。 

















图 5-56 平均 功能 块 的 使 用 


X n 值 为 5 B, E. run 更 改 为 True 后 ,数组 AVERAGE_1. Index 中 的 数值 将 从 0 到 4 做 周 
期 性 变化 。AVERAGE_1. Index 作为 数组 的 角 标 周期 性 输入 到 xin 中 ， 这 里 设 数组 中 的 数 为 
10. 20. 30. 40. 、50， 则 可 以 在 xout 中 得 到 其 平均 值 30。 

7. 输入 /输出 (Input/Output) 

输入 /输出 类 功能 块 指令 主要 用 于 管理 控制 器 与 外 设 之 间 的 输入 和 输出 数据 ， 详 细 描述 
ILK 5-32, 

表 5-32 输入 /输出 类 功能 块 指令 用 途 






























































功 能 Ik 描 jË 
HSC( 高 速 计数 器 ) 设置 要 应 用 到 高 速 计数 器 上 的 高 和 低 预 设 值 以 及 输出 源 
HSC _ SET _ STS( HSC 状态 设置 ) 手动 设置 / 重 置 高 速 计数 器 状态 
IHM( 立 即 输入 ) 在 正常 输出 扫 摘 之 前 更 新 输入 
IOM( 立 即 输出 ) 在 正常 输出 扫描 之 前 更 新 输出 
KEY _ READ( 刍 状态 读 取 ) 读 取 可 选 LCD 模块 中 的 键 的 状态 (只 限 Micro810™ ) 
MM _INFO( 存 储 模块 信息 ) 读 取 存 储 模 块 的 标题 信息 
PLUGIN _INFO( 般 入 型 模块 信息 ) 获取 红 和 型 模块 信息 (存储 模块 除外 ) 
PLUGIN _READ( 骨 和 人 型 模块 数据 读 取 ) 从 构 入 型 模块 中 读 取 信息 
PLUGIN RESET( 艇 入 型 模块 重 置 ) 重 置 一 个 嵌入 型 模块 (硬件 重 置 ) 
PLUGIN _ WRITE( 写 艇 入 型 模块 ) 向 嵌入 型 模块 中 写 人 数据 
RTC_READ( 读 RTC) 读 取 实时 时 钟 (RTC ) 模 块 的 信息 
RTC__SET( 写 RTC) 向 实时 时 钟 模 块 设置 实时 时 钟 数 据 
SYS _INFO( 系统 信息 ) 读 取 Micro800™ 系统 状态 
TRIMPOT _READ( 微 调 电位 器 ) 从 特定 的 微调 电位 模块 中 读 取 微 调 电位 值 
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( 续 ) 
功 能 Ik JuGo jË 
LCD( 显 示 ) 显示 字符 串 和 数据 (只 限于 Micro810™) 
RHC( 读 高 速 时 钟 的 值 ) 读 取 高 速 时 钟 的 值 
RPC( 读 校 验 和 ) 读 取 用 户 程序 校 验 和 





下 面 将 详细 介绍 上 述 指 令 块 : 
(1) 立即 输入 (TIM) 
如 图 5-57 所 示 。 





图 5-57 ”立即 输入 功能 块 
该 功能 块 用 于 不 等 待 自动 扫描 而 立即 输入 一 个 数据 。 注 意 : 对 于 刚 发 布 的 Connected 
Components Workbench 版 本 ，IIM 功能 块 只 文 持 鹏 入 式 的 数据 输入 。 
该 功能 块 参数 列表 见 表 5-33。 
表 5-33 立即 输入 功能 块 参数 列表 





































































































参 数 参数 类 型 数据 类 型 Jb R 
丛 入 数据 类 型 :0 一 一 本 地 数据 ;1 一 一 艇 和 人 式 和 输入 ;2 一 一 
InputType Input USINT 输入 数据 类 本 地 数据 ARMA 扩展 式 
输入 
输入 醒 号 :对 于 本 地 输入 ,总 为 0; 对 于 骨 人 式 输入 ,输入 村 号 为 
apas] Input USINT |12,3,4,5( 插 口 槽 号 最 左边 为 1) ;对 于 扩展 式 输入 ,输入 槽 号 是 
1,2,3... (扩展 WO 模式 号 ,从 最 左边 开始 ,为 1) 
Sts Output USINT 立即 输入 扫描 状态 , 见 IMZIOM 状态 代码 


IIMZIOM 状态 代码 ， 见 表 5-34, 
(2) 存储 模块 信息 (MM _ INFO) 


如 图 5-58 所 示 。 
表 5-34 IIM/IOM 状态 代码 
状态 代码 Jo 述 





0x00 不 使 能 (不 执行 动作 ) 

0x01 输入 /输出 扫描 成 功 

0x02 输入 /输出 类 型 无 效 
ee 图 5-58 存储 模块 信息 功能 块 
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该 功能 块 用 于 检查 存储 模块 信息 。 当 没有 存储 模块 时 ， 所 有 值 变 为 等 。 其 参数 列表 见 表 
5-35, 


表 5-35 存储 模块 信息 功能 块 参数 列表 








Z X 参数 类 型 数据 类 型 描 ” 述 
MMInfo Output MMINFO 见 MMINFO 数据 类 型 存储 模块 信息 





MMINFO 数据 类 型 ， 见 表 5-36. 
(3) RANEH a E (PLUGIN _ INFO) 
如 图 5-59 所 示 。 


K 5-36 MMINFO 数据 类 型 
PLUGIN_INFO 

























































































5 x 数据 类 型 fl L. DÉ Enable ENO 
J: Ú. 录 号 , 类 型 
MMCatalog | MMCATNUM u ¿si 1. 
编号 
Series UINT 存储 模块 的 序列 号 ,系列 
Revision UINT 存储 模块 的 版 本 
UPValid BOOL 用 户 程 序 有 效 ( 真 :有 效 ) 
| 模式 动作 ( 真 : 上 电 后 ,执行 
ModeBehavior BOOL aa i t 
运行 模式 ) 
出 模块 信 自 大 
和 TIS 上 电 后 ,存储 模块 信息 存 于 
控制 器 
Hi. SEI 由 já 
LoadOnError BOOL NTA 后 有 错误 , 则 将 存 
储 模块 信息 存 于 控制 器 
FaultOverride BOOL EEF hA MR 
MMPresent BOOL 存储 模块 信息 已 存在 








图 5-59 ”和 峙 入 式 类 模块 的 信息 功能 块 


租 和 人 式 模 块 的 信息 可 以 通过 该 功能 块 读 取 。 该 功能 块 可 以 读 取 任意 藤 和 人 式 模 块 的 信息 
(除了 2080-MEMBAK-RTC 模块 ) 。 当 没有 肯 入 式 模块 时 ， 所 有 的 参数 值 归 零 。 其 参数 列表 
ILK 5-37, 


表 5-37 HK A SKESPLBS EJERS = 

































































参数 参数 类 型 数据 类 型 撕 jË 
SlotID Input UINT 能 和 人 模 号 : 槽 号 =1,2,3,4,5( 从 最 左边 开始 ,第 一 个 插 模 号 =1) 
ModID Output UINT 能 入 式 模 块 物理 ID 
VendorID Output UINT 对 入 式 模 块 厂 商 ID ,对 于 Allen Bradley 产品 ,厂商 ID =1 
ProductType Output UINT 能 入 式 模块 产品 类 型 
ProductCode Output UINT 能 和 人 式 模 块 产品 代码 
ModRevision Output UINT 生产 型 号 版 本 信息 
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(4) RAAR iela (PLUGIN _ READ) 
如 图 5-60 所 示 。 


PLUGIN_READ 
Enable ENO 


SlotID Sts 





图 5-60 KAATER kha Eu y ña: 


AJ RERA FARAR RE 22, HAARR 5-38, 
表 5-38 ”嵌入 式 模块 数据 读 取 功 能 块 参数 列表 










































































5 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
功能 块 使 能 。 为 真 时 ,执行 功能 块 ， 
Enable Input BOOL 4 s. En ed i] ia f 
为 假 时 ,不 执行 功能 块 ,所 有 输出 数值 为 0 
SlotID Input UINT BARS HS =1,2,3,4,5( 从 最 左边 开始 , 槽 号 =1) 
第 一 个 要 读 的 数据 的 地 址 偏 移 量 。 从 艇 入 类 模块 的 第 一 个 字 节 
AddrOffset Input UINT š 
开始 计算 
DataLength Input UINT 需要 读 的 字 节 数量 
DataArray Input USINT 任意 曾 用 于 存储 读 取 于 磐 人 类 模块 Data 中 的 数据 的 数组 
Sts Output UINT 见 符 入 类 模块 操作 状态 值 
ENO Output BOOL 使 能 输出 











和 能 人 式 模块 操作 状态 值 ， 见 表 5-39, 


表 5-39 ”能 入 式 模块 操作 状态 值 





























状态 值 状态 描述 状态 值 状态 描述 
0x00 功能 块 未 使 能 (无 操作 ) 0x03 由 于 无 效 衣 入 式 模 块 , 怠 人 操作 失败 
0x01 I A Pt: BJ 0x04 H Fa pelo h? E, ARER 
0x02 H PAGAY G , ARER W 0x05 H FAE REER i A BRER W 


(5) RAAHE (PLUGIN _ RESET) 
如 图 5-61 所 示 。 
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PLUGIN_RESET 
Enable ENO 





SlotID Sts 


图 5-61 ik A CP k di JJ ña: 





HD RERH aB a T ARK A RRRA A (Fš Yf 2080-MEMBAK-RTC ) 。 硬 件 重 置 后 ， 
租 和 人 式 模块 可 以 组 态 或 操作 。 其 参数 列表 见 表 540, 
R540 KARRE ERSAK 





















































参 数 参数 类 型 数据 类 型 Jf aa jË 
SlotID Input UINT BRAR S AES =1,2,3,4,5( 从 最 左边 开始 , 槽 号 =1) 
Sts Output UINT 见 租 入 式 模块 操作 状态 值 














(6) 读 RTC (RTC _ READ) 
如 图 5-62 所 示 。 





RI 5-62 读 RTC 功能 块 


该 功能 块 用 于 读 取 RTC 预 设 值 和 RTC 信息 。 
提示 : MERIKA RTC 的 Micro810 控制 器 中 使 用 时 ，RTCBatLow 总 是 0。 当 由 于 
斯 电导 致 戏 入 式 的 RTC 丢失 其 负载 或 存储 信息 时 ，RTCEnabled 总 是 为 0。 其 参数 列表 见 表 
5-41, 
R 5-4 读 RTC 功能 块 参数 列表 








2 数 参数 类 型 数据 类 型 描 jË 
RTCData Output RTC 见 RTC 数据 类 型 RTC 数据 信息 :yy/mm/ dd ,hh/mm/ss , week 
RTCPresent Output BOOL 真 :RTC 硬件 租 入 ; 假 :RTC Aix A 














118 






























































































































































































































































RTC 设置 状态 值 ? 见 表 5-44, 


(8) 系统 言 息 (SYS _ 


INFO) 


如 图 5-64 所 示 。 
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( 续 ) 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 jË 
H: RTC 硬件 使 能 (计时 ); 
RTCEnabled Output BOOL ~ . E í 
假 :RTC 硬件 未 使 能 (未 计时 ) 
RTCBatLow Output BOOL 真 ;:RTC 电量 低 ; 假 :RTC 电量 不 低 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
RTC 数据 类 型 ， 见 表 5-42, 
(7) 写 RTC (RTC _ SET) 
如 图 5-63 所 示 。 
R542 RTC 数据 类 型 RIC SET I 
sss (a ss E RTC_SET 
< RE H K Enable RTCPr.. 
对 RTC 设置 的 年 份 ,16 位 ， 
Year UINT 
有 效 范围 是 2000 ~2098 
RTCE . RTCE. 
Month UINT 对 RTC 设置 的 月 份 
Day UINT 对 RTC 设置 的 日 期 
Hour UINT 对 RTC 设置 的 小 时 RD 
Minute UINT 对 RTC 设置 的 分 钟 
Second UINT 对 RTC 设置 的 秒 
DayOfWeek UINT 对 RTC 设置 的 星期 图 5-63” 写 RTC 功能 块 
该 功能 块 用 于 设置 RTC 状态 或 是 写 RTC 信息 。 其 参数 列表 见 表 543, 
表 5-43 5 RTC 功能 块 参数 列表 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 jË 
真 :使 RTC 能 RTC 数据 类 型 RTC 
RTCEnabled Input BOOL a :使 H uE 
提示 :该 参数 在 Micro810 中 忽略 
RTC 见 RTC RTC 数据 信息 :yy/mmXdd ,hh/mm/ss ,week 
RTCData Input 
数据 类 型 当 RTCEnabled =0 时 ,忽略 该 数据 
RTCPresent Output BOOL 真 :RTC 硬件 艇 入 ; 假 :RTC RARA 
RTCEnabled Output BOOL 真 :RTC 硬件 使 能 (定时 ) ; 假 :RTC 硬件 未 使 能 (未 计时 ) 
RTCBatLow Output BOOL 真 :RTC 电量 低 ; 假 :RTC 电量 不 低 
Sts Output USINT 读 操 作 状 态 , 见 RTC 设置 状态 值 
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表 5-44 RTC 设置 状态 值 SPS TIFD 了 
= e a SYS_INFO 
状态 值 状态 描述 Enable ENO 
0x00 功能 块 未 使 能 (无 操作 ) 
0x01 RTC 设置 操作 成 功 
0x02 RTC 设置 操作 失败 





图 5-64 系统 信息 功能 块 


该 功能 块 用 于 读 取 系统 状态 数据 块 。 其 参数 列表 见 表 5-45 。 
R545 系统 信息 功能 块 参数 列表 




































































































































































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
Sts Output SYSINFO , 见 SYSINFO 数据 类 型 系统 状态 数据 块 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
SYSINFO 数据 类 型 ， 见 表 5-46 。 
表 5-46 SYSINFO 数据 类 型 
BootMajRev UINT 启动 主要 版 本 信息 
BootMinRev UINT 启动 副本 信息 
OSSeries UINT BERES) 系列 。 注 :0 代表 系列 A 产品 
OSMajRev UINT FERAS) 主要 版 本 
OSMinRev UINT BERA COS) KEA 
ModeBehaviour BOOL 动作 模式 ( 真 : 上 电 后 启动 RUN 模式 ) 
FaultOverride BOOL 默认 和 覆 六 ( 真 :上 电 后 覆盖 错误 ) 
StrtUpProtect BOOL 启动 保护 ( 真 : 上 电 后 启动 保护 程序 ) 。 注 :对 于 未 来 版 本 
MajErrHalted BOOL 主要 错误 停止 ( 真 :主要 错误 已 停止 ) 
MajErrCode UINT 主要 错误 代码 
MajErrUFR BOOL 用 户 程序 里 的 主要 错误 。 注 :为 将 来 预 留 
UFRPouNum UINT 用 户 错误 程序 号 
MMILoadAlways BOOL 上 电 后 ,存储 模块 总 是 重新 存储 到 控制 器 ( 真 :重新 存储 ) 
MMLoadOnError BOOL 上 电 后 ,如 果 发 生 错误 , 则 重新 存储 至 控制 器 ( 真 :重新 存储 ) 
MMPwdMismatch BOOL 存储 模块 密码 不 匹配 ( 真 :控制 器 和 存储 模块 的 密码 不 匹配 ) 
从 0~65535 每 100hs 递增 一 个 数字 ,然后 回 到 0 的 可 运行 时 钟 。 如 果 需 要 比 
FreeRunClock UINT 标准 lms 的 更 高 分 辩 率 计时 器 ,可 以 使 用 该 全 局 范围 内 可 以 访问 的 时 钟 。 注 意 : 
仅 支 持 Micro830 控制 器 。Micro810 控制 器 的 值 保持 为 0 
ForcesInstall BOOL 强制 安装 ( 真 :安装 ) 
EMINFilterMod BOOL 修改 能 入 的 过 滤器 ( 真 :修改 ) 





(9) 微调 电位 器 (TRIMPOT _ READ) 
如 图 5-65 所 示 。 
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该 功能 块 用 于 读 取 微 


图 5-65 





TRIMPOT READ 
Enable ENO 


微调 电位 器 功能 块 


调 电 位 当前 值 。 其 参数 列表 见 表 5-47。 


表 5-47 微调 电位 器 功能 块 参数 列表 














参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
TrimPotID Input UINT 要 读 取 的 微调 电位 的 有 D( 见 TrimPotID 定义 ) 
TrimPotValue Output UINT 当前 电位 值 
Sts Output UINT 读 取 操作 的 状态 ( 见 电位 操作 状态 值 ) 
ENO Output BOOL 使 能 输出 








Trimpot ID 定义 ， 见 表 5-48。 








表 5-48 Trimpot ID 定义 












































输出 选择 Bit 描 ” 述 

15 ~13 电位 计 模 块 类 型 :0x00 :本 地 ;0x01 :扩展 式 ;0x02 :能 人 式 

naa 模块 的 槽 号 :0x00: 本 地 ;0x01 ~0xlF: 扩 展 模块 的 了 
0x01 ~0x05 : {z A AI HJ ID 

Trimpot ID 定义 E 电位 类 型 :0x00 :保留 ;0x01 :数字 电位 类 型 1(LCD 模块 1) 

0x02 :机 械 式 电位 计 模 块 1 

让 模块 内 部 的 电位 计 ID :0x00 ~0xOF: 本 地 ;0x00 ~ 0x07 :扩展 式 的 电位 ID 
0x00 ~ 0x07 :嵌入 式 的 电位 ID。 微 调 电 位 ID 从 0 开始 


电位 操作 状态 值 ， 见 表 549, 
(10) 读 校 验 和 (RPC) 

















如 图 5-66 所 示 。 
表 5-49 电位 操作 状态 值 RPC 

状态 值 us MemM. ENO 
0x00 功能 块 未 使 能 (无 读 写 操作 ) 

0x01 读 写 操作 成 功 

EEA TE RPC 

0x02 由 于 无 效 电 位 ID 导致 读 写 失败 

0x03 由 于 超出 范围 导致 写 操 作 失 败 











图 5-66 读 校 验 和 功能 块 
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用 于 从 控制 器 或 者 存储 模块 中 读 取 用 户 程 序 的 校 验 和 。 甚 参数 列表 见 表 5-50, 
表 5-50” 读 校 验 和 功能 块 参数 列表 























2 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
真 时 ,从 = Í; E 读 取 
MemMod Input BOOL 下 fe era o ani 
为 假 时 ,从 Micro800 FE hlar PEER 
RPC Output UDINT 指定 用 户 程序 的 校 验 和 
ENO Output BOOL 使 能 输出 











8. 过 程控 制 (Process Control) 
过 程控 制 类 功能 块 指令 用 途 描述 见 表 5-51 。 
表 5-51 过 程控 制 类 功能 块 指令 用 途 









































J 能 tk Wo jË JJ 能 块 描述 
DERIVATE( 微分 ) 一 个 实数 的 微分 IPIDCONTROLLER( PID) | 比例 ,积分 ,微分 
HYSTER (S ) 不 同 实 值 上 的 布尔 迟滞 SCALER( 缩放) 鉴于 输出 范围 缩放 输入 值 
INTEGRAL( 积分 ) a STACKINT( 整 数 堆栈 ) 整数 堆栈 


(1) 微分 (DERIVATE) 
如 图 5-67 所 示 。 


DERIVATE I 
DERIVATE 
RUN ENO 


XIN XOUT 





图 5-67 微分 功能 块 


该 功能 块 用 于 取 一 个 实数 的 微分 。 如 果 CYCLE 参数 设置 的 时 间 小 于 设备 的 执行 循环 周 
期 ， 那 么 采样 周期 将 强制 与 该 循环 周期 一 致 。 注 意 : 差分 是 以 蝶 秒 为 时 间 基 准 计算 的 。 要 将 
该 指令 的 输出 换算 成 以 秒 为 单位 表示 的 值 ， 必 须 将 该 输出 除 以 1000。 

功能 块 的 参数 列表 见 表 5-52, 

表 5-52 微分 功能 块 参数 列表 






























































参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 | 撒 述 
RUN Input BOOL 模式 : 真 = 普通 模式 ; 假 = 重 置 模式 
XIN Input REAL 输入 :任意 实数 
CYCLE Input TIME 采样 周期 ,0ms 至 23h59m59s999ms 之 间 的 任意 实数 
XOUT Output REAL 微分 输出 
上 NO Output BOOL 使 能 输出 











第 5 章 Miero800 控制 器 的 编程 指令 





下 面 用 一 个 例子 介绍 微分 功能 块 的 使 用 方法 ， 程 序 如 图 5-68 所 示 。 





图 5-68 ”微分 功能 块 的 使 用 


设 一 计数 需 与 计时 噩 使 其 每 100ms 对 变量 ev 值 加 1， 将 ev 转 成 REAL 型 输入 到 XIN 中 ， 


在 CYCLE 中 输入 微分 时 间 T#200ms, WE xout 中 可 得 到 微分 结果 0.01， 即 2 除 以 200。 
(2) Air (HYSTER) 


如 图 5-69 所 示 。 
迟 淖 指令 用 于 上 限 实 值 滞后 。 其 参数 列表 见 表 5-53, 


R 5-53 迟滞 指令 参数 列表 



































参 数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描 jË 
XINI Input REAL 任意 实数 
测试 XINI 是 否 超 
XIN2 Input REAL 
过 XIN2 + EPS 
EPS Input REAL 滞后 值 ( 须 大 于 零 ) 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
当 XIN1 超过 XIN2 
Q Output BOOL | + FPS 且 不 小 于 
XIN2 - EPS 时 为 真 
图 5-69 RTS 


迟 清 指 令 功 能 块 指令 的 时 序 图 如 图 5-70 所 示 。 

下 面 来 研究 迟滞 功能 块 。 从 其 时 序 图 可 以 看 出 当 功 能 块 输 入 XIN1 没有 达到 功能 块 的 高 
预 置 值 时 (BI XIN2 + EPS) ， 功 能 块 的 输出 Q 始终 保持 0 状态 ， 当 输入 超过 高 预 置 值 时 ， 输 
出 才 跳 转 为 1 状态 。 输 出 变 为 1 状态 后 ， 如 果 输 入 值 没有 小 于 低 预 置 值 (XIN2 - EPS)， 输 
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XIN2+EPS 


XIN2 


XIN2-EPS 


XINI 











图 5-70 Bitis DER S HRTF E 


出 将 一 直 保 持 1 ORS, WEER. TORR AEEA 1 的 条 件 提高 了 ， 又 把 
输出 0 的 条 件 降低 了 。 这 样 就 提高 了 启动 条 件 ， 降 低 了 停机 条 件 ， 
在 实际 的 应 用 场合 中 能 起 到 保护 机 器 的 作用 。 

(3) 积分 (INTEGRAL) 

如 图 5-71 所 示 。 

该 功能 块 用 于 对 一 个 实数 进行 积分 。 

提示 : 如果 CYCLE 参数 设置 的 时 间 小 于 设备 的 执行 循环 周期 ， 
那么 采样 周期 将 强制 与 该 循环 周期 一 致 。 

首次 初始 化 INTEGRAL 功能 块 时 ， 不 会 考虑 其 初始 值 。 使 用 
RI 参数 来 设置 要 用 于 计算 的 初始 值 。 

建议 不 要 使 用 该 功能 块 EN 和 ENO 参数 ， 因 为 当 EN 为 假 时 循 
环 时 间 将 会 中 断 ， 导 致 不 正确 的 积分 。 如 果 选 择 使 用 EN 和 ENO 
参数 ， 需 把 RI 和 EN 置 为 真 ， 来 清除 现 有 的 结果 ， 以 确保 积 4 
Erk J 

为 防止 丢失 积分 值 ， 控 制 器 从 PROGRAM 转换 为 RUN 或 RUN F7 积分 区 能 并 
参数 从 “ 假 ”转换 为 “ 真 ”时 ， 不 会 自动 清除 积分 值 。 首 次 将 控制 器 从 PROGRAM 转换 到 
RUN 模式 以 及 启动 新 的 积分 时 ， 使 用 R1 参数 可 清除 积分 值 。 

该 功能 块 的 参数 列表 见 表 5-54. 

表 5-54 积分 功能 块 参数 列表 





















































Z 数 参数 类 型 | 数据 类 型 fa Ë 
RUN Input BOOL 模式 : 真 = 积分 , 假 = 保持 
R1 Input BOOL 重 置 重 写 
XIN Input REAL 输入 :任意 实数 
X0 Input REAL 无 效 值 
CYCLE Input TIME 采样 周期 。0ms 至 23h59m59s999ms 间 的 可 能 
Q Output BOOL JE R1 
XOUT Output REAL 积分 输出 
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(4) 量程 转换 (SCALER) 
如 图 5-72 所 示 。 
该 功能 块 用 于 基于 输出 范围 量程 转换 输入 值 ， 例 如 
(Input — InputMin ) 
( InputMax — InputMin ) 


其 参数 列表 见 表 5-55, 





x ( OutputMax — OutputMin) + QutputMin 


表 5-55 量程 转换 功能 块 参数 列表 























图 5-72 ”量程 转换 功能 块 








下 面 用 一 个 例子 介绍 量程 转换 功能 块 的 使 用 方法 ， 程 序 如 图 5-73 所 示 。 
假设 InputMin 输入 0.0, InputMax 输入 100.0, OutputMin 输入 0.0, OutputMax 输入 
10000.0。 则 此 功能 块 会 将 Input 输入 的 数 按 0 ~ 100 中 的 比例 转化 为 0 ~ 10000 中 的 数 输出 到 
Output Hi, #r in 中 输入 10.0， 则 out 输出 1000.0， 和 车 in 中 输入 50.0， 则 out 输出 5000.0. 





图 5-73 量程 转换 功能 块 





参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描 J 
Input Input REAL 输入 信和 号 
InputMin Input REAL 输入 最 小 值 
InputMax Input REAL 输入 最 大 值 
OutputMin Input REAL 输出 最 小 值 
OutputMax Input REAL 输出 最 大 值 

Output Output REAL 输出 值 
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(5) 整数 堆栈 (STACKINT) 


如 图 5-74 所 示 。 





OFLO 


图 5-74 ”整数 堆栈 功能 块 
该 功能 块 用 于 处 理 一 个 整数 堆栈 。 
STACKINT 功能 块 对 PUSH 和 POP 命令 的 上 升 洛 检测 。 堆 栈 的 最 大 值 为 128。 当 重 置 

(RI 至少 置 为 真一 次 ， 然 后 回 到 假 ) 后 OFLO 值 才 有 效 。 用 于 定义 堆栈 尺寸 的 NN 不 能 小 于 1 

或 大 于 128。 下 列 情 况 下 ， 该 功能 块 将 处 理 无 效 值 : 
HHK N <1，STACKINT 功能 块 尺寸 为 1 的 数据 
如 果 N >128, STACKINT 功能 块 尺寸 为 128 的 数据 
功能 块 参数 列表 见 表 5-56。 


表 5-56 ”整数 堆栈 功能 块 参数 列表 



















































































Z 数 参数 类 型 数 据 类 型 Hio 述 
PUSH Input BOOL 推 命令 ( 仅 当 上 升 沿 有 效 ) ,把 IN 的 值 放 入 堆栈 的 顶部 
POP Input BOOL 拉 命 令 ( 仅 当 上 升 沿 有 效 ) ,把 最 后 推 入 堆栈 顶部 的 值 删除 
RI Input BOOL 重 置 堆栈 至 “ 空 ” 状 态 
IN Input DINT 推 的 值 
N Input DINT 用 于 定义 堆栈 尺寸 
EMPTY Output BOOL 任 栈 空 时 为 真 
OFLO Output BOOL 上 光 :堆栈 满 时 为 真 
OUT Output DINT E 栈 顶部 的 值 , 当 OFLO 为 真 时 OUT 值 为 0 








9. 程序 控制 (Program Control) 
程序 控制 类 功能 块 指令 主要 有 暂停 和 限 幅 以 及 停止 并 启动 3 个 指令 ， 具 体 说 明 如 下 : 


(1) 暂停 (SUS) 























该 功能 块 用 于 和 暂停 执行 Micro800 控制 器。 其 参数 列表 见 表 5-57。 和 暂停 功能 块 如 图 5-75 所 示 。 
表 5-57 暂停 功能 块 参数 列表 


ENO 





图 5-75 暂停 功能 块 
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参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描 Ë 
SusID Input UINT 暂停 控制 如 的 ID 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
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(2) 限 幅 (LIMIT) 

该 功能 块 〈 见 图 5-76) 用 于 限制 输入 的 整数 值 在 给 定 水 平 。 整 数值 的 最 大 和 最 小 限制 
是 不 变 的 。 如 果 整 数值 大 于 最 大 限 值 ， 则 用 最 大 限 值 代替 它 。 小 于 最 小 值 时 ， 则 用 最 小 限 值 
代替 它 。 参 数列 表 见 表 5-58, 
表 5-58 ” 限 幅 功能 块 参数 列表 












































参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 Jo = 
MIN Input DINT 支持 的 最 小 值 
IN Input DINT 任意 有 符号 整数 值 
MAX Input DINT 支持 的 最 大 值 
把 输入 值 限 制 在 支持 的 
LIMIT Output DINT G A 
范围 内 的 输出 
ENO Output BOOL 使 能 输出 


图 5-76 限 幅 功 能 块 


(3) 停止 并 重启 (TND) 
如 图 5-77 所 示 。 
THD 


Enable TND 


图 5-77 停止 并 重启 功能 块 


该 功能 块 用 于 停止 当前 用 户 程序 扫描 。 然 后 在 输出 扫描 ， 输 入 扫描 ， 和 内 部 处 理 后 ， 用 
户 程 序 将 从 第 一 个 子 程序 开始 重新 执行 。 其 参数 列表 见 表 5-59, 
表 5-59 停止 并 重启 功能 块 参数 列表 





£ $ | 参数 类 型 | 数据 类 型 描 


如 果 为 真 ,该 功能 块 动 作成 功 。 注 : 当 变 
功能 块 的 输出 。 当 变量 监视 关闭 时 ,输出 变量 的 值 赋 给 功能 块 输出 








l | 














监视 开启 时 ,监视 变量 的 值 将 赋 给 





出 














5.3.3 因数 指令 


函数 类 功能 块 主要 是 数学 函数 ， 用 于 快速 计算 变量 之 间 的 数学 函数 关系 。 该 大 类 指令 分 
类 及 用 途 见 表 5-60。 


























种 类 描述 
算术 ( Arithmetic) 数学 算术 运算 
二 进 制 操作 ( Binary operations) 将 变量 进行 二 进 制 运 算 
布尔 运算 (Boolean) 布尔 运算 
字符 串 操 作 ( String manipulation) 转换 提取 字符 
时 间 (Time) 确定 实时 时 钟 的 时 间 范 围 , 计 算 时 间 差 


127 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 





1. 算术 (Arithmetic) 


算术 类 功能 块 指令 主要 用 于 实现 算术 图 数 关 系 ， 如 三 角 函 数 、 指 数 需 、 对 数 等 。 该 类 指 


令 具 体 描述 见 表 5-61 。 


表 5-61 算术 类 功能 块 指令 用 途 








JJ 能 块 描 R 
ABS( 绝 对 值 ) 取 一 个 实数 的 绝对 值 
ACOS( 反 余弦 ) 取 一 个 实数 的 反 余 弦 





ACOS _LREAL( 长 实数 反 余弦 值 ) 


取 一 个 64 位 长 实数 的 反 余 弦 





ASIN( 反 正弦 ) 


取 一 个 实数 的 反正 弦 





ASIN _LREAL( 长 实数 反正 弦 值 ) 





取 一 个 64 位 长 实数 的 反正 下 





ATAN( 反 正切 ) 








取 一 个 实数 的 反正 切 








ATAN _ LREAL( 长 实数 反正 切 值 ) 





取 一 个 64 位 长 实数 的 反正 切 





















































COS( RIZ) 取 一 个 实数 的 余弦 

COS _LREAL( 长 实数 余弦 值 ) 取 一 个 64 位 长 实数 的 余弦 
EXPT( 整 数 指数 震 ) 取 一 个 实数 的 整数 指数 寡 
LOG( 对 数 ) 取 一 个 实数 的 对 数 (以 10 为 底 ) 
MOD( 除法 余数 ) 取 模 数 

POW ( 实数 指数 知 ) 取 一 个 实数 的 实数 指数 寡 
RAND( 随机 数 ) 随机 值 

SIN( 正弦) 取 一 个 实数 的 正弦 

SIN _LREAL( 长 实数 正弦 值 ) 取 一 个 64 位 长 实数 的 正弦 
SQRT( 平 方 根 ) 取 一 个 实数 的 平方 根 
TAN( 正切 ) 取 一 个 实数 的 正切 

TAN _LREAL( 长 实数 正切 值 ) 取 一 个 64 位 长 实数 的 正切 








TRUNC( 取 整 ) 





把 一 个 实数 的 小 数 部 分 截 掉 ( 取 整 ) 





























Multiplication( 乘法 指令 ) 两 个 或 两 个 以 上 变量 相 乘 
Addition ( 加 法 指令 ) 两 个 或 两 个 以 上 变量 相 加 
Subtraction (减法 指令 ) 两 个 变量 相 减 

Division ( 除法 指令 ) 两 变量 相 除 











MOV( 直接 传送 ) 








把 一 个 变量 分 配 到 另 一 个 中 





Neg( 取 反 ) 


下 面 举例 介绍 该 类 指令 
(1) JUZER (ACOS) 


如 图 5-78 所 示 。 
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整数 取 反 





图 5-78 ”弧度 反 余弦 值 该 功能 块 
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该 功能 块 用 于 产生 一 个 实数 的 反 余弦 值 。 输 入 和 输出 都 是 弧度 。 其 参数 列表 见 表 5-62。 
表 5-62 弧度 反 余弦 值 功能 块 参数 列表 














参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
IN Input REAL 须 在 ( -1.0 ~1.0) 之 间 
ACOS Output REAL 输入 的 反 余 弦 值 (在 (0.0 ~ pi) 之 间 ) 。 无 效 输入 时 为 0.0 





(2) 除法 余数 〈 模 ) (MOD) 
如 图 5-79 所 示 。 





图 5-79 ”除法 余数 功能 块 


用 于 产生 一 个 整数 除法 的 余数 ， 其 参数 列表 见 表 5-63, 
R563 除法 余数 功能 块 参数 列表 




















参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 8 
IN Input DINT 任意 有 符号 整数 
Base Input DINT 被 除数 , 须 大 于 零 
MOD Output DINT 余数 计算 。 如 果 Base<0 , 则 输出 -1 





(3) KAA (POW) 
如 图 5-80 所 示 。 





图 5-80 ”实数 指数 寡 功 能 块 


产生 如 下 形式 的 实数 指数 值 ， 基 底 ” (bases), HE: Exponent 为 实数 。 其 参数 列表 


ILR 5-64, 
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表 5-64 ”实数 指数 究 功 能 块 参数 列表 






































参 Æ 参数 类 型 数据 类 型 Hio Ë 
IN Input REAL 基底 ,实数 
EXP Input REAL 指数 值 , 寡 
结果 (IN ) 
输出 1.0, 如 果 IN 不 是 0.0 但 EXP 为 0.0 
POW Output REAL 输出 0.0, 如 果 IN 是 0.0,EXP 为 负 
输出 0.0,IN 是 0.0 ,EXP 为 0.0 
输出 0.0 ,如 果 IN 为 负 ,EXP 不 为 整数 


























(4) 随机 数 (RAND) 
如 图 5-81 所 示 。 





图 5-81 随机 数 功能 块 


从 一 个 定义 的 范围 中 ， 产 生 一 组 随机 整数 值 。 其 参数 列表 见 表 5-65。 
表 5-65 ”随机 数 功能 块 参数 列表 











2 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
base Input DINT 定义 支持 的 数值 范围 
RAND Output DINT 随机 整数 值 ,在 (0 ~ base -1) 范 围 内 














(5) 乘 指令 (Multiplication) 
如 图 5-82 所 示 ° 


8| 5-82 乘 指 令 功能 块 


两 个 及 多 个 整数 或 实数 的 乘法 运算 。 注 意 : 可 以 运算 额外 输入 变量 。 其 参数 描述 见 表 5-66。 
表 5-66 乘 指令 功能 块 参数 列表 




















参 žk | 参数 类 型 数据 类 型 描 jË 
il Input A 可 以 是 整数 或 实数 (所 有 的 输入 变量 
- - -INT-UINT-WORD-DINT-UDINT-| 、 E š 
12 Input 必须 是 同一 格式 ) 
DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 
O1 Output 输入 的 乘法 
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程 指令 





参数 描述 见 表 5-67 ° 


(6) 直接 传送 指令 (MOV) 


如 图 5-83 所 示 。 


i MOY 
* 1 ol 
W 

图 5-83 ”直接 传送 指令 功能 块 


直接 将 输入 和 输出 相连 接 ， 当 与 布尔 非 一 起 使 用 时 ， 将 一 个 i 复制 移动 到 ol 中 去 。 其 


表 5-67 直接 传送 指令 功能 块 参数 列表 





























£ 3 | 参数 类 型 数据 类 型 描述 
iai BOOL-DINT-REAL-TIME-STRING-SINT-USINT-INT-| ”输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 格式 
UINT-UDINT-LINT-ULINT-DATE-LREAL-BYTE-WORD- 
ol Output DWORD-LWORD 输入 和 输 出 必须 使 用 相 同 的 格式 
ENO Output BOOL 使 能 信号 输出 
(7) 取 负 指令 (Neg) 


如 图 5-84 所 示 。 
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图 5-84 取 负 指令 功能 块 


将 输入 变量 取 反 。 其 参数 描述 见 表 5-68 。 
R568 取 负 指令 功能 块 参数 列表 

















参 à | 参数 类 型 数据 类 型 fa Ë 
il Input 
SINT-INT-DINT-LINT-REAL-LREAL 输入 和 输出 必须 有 相同 的 数据 类 型 
ol Output 





下 面 通过 几 个 例子 讲解 算术 指令 的 一 些 用 法 。 
如 图 5-85 所 示 ， 这 个 程序 实现 对 电动 机 连续 运行 时 间 的 计时 ， 用 于 电动 机 保养 。 梯 级 
一 是 自 复 位 的 计时 器 ， 循 环 计时 1h。 计 时 器 每 计时 1h， 通过 TON _ 1. Q 位 输出 控制 time _ 
totalize 自 加 一 ， 当 time _ totalize 大 于 5 时 ， 输 出 timefull 位 。 提 醒 电动 机 已 经 连续 运行 5h， 
需要 停机 。 最 后 一 个 梯级 用 于 复位 timefull 和 tme _ totalize。 
如 图 5-86 所 示 ， 这 个 程序 是 定 标 运 算 的 梯级 逻辑 。 梯 级 一 和 梯级 二 使 用 MOV 指令 设 定 





未 标定 范围 和 标定 范围 ， 然 后 用 减法 指令 计算 出 未 标定 范围 和 标定 范围 上 下 限 之 差 ， 并 分 别 
存放 到 标签 a 和 标签 b 中 ， 然 后 用 除法 指令 计算 b 除 以 a， 结 果 存 放 到 标签 k 中 。 最 后 输入 
数据 与 k 做 乘法 ， 得 到 定 标 后 的 输入 值 。 
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图 5-85 ”电动 机 连续 运行 时 间 计 时 


unscale min || 311400 | | unscale max | 


scale_min 


| unscale_max 


| unscale_min 








图 5-86” 定 标 运算 梯级 逻辑 
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2. 二 进 制 操作 (Binary Operations) 
二 进 制 操作 类 指令 主要 用 于 二 进 制 数 之 间 的 与 或 非 运算 ， 以 及 实现 屏蔽 、 位 移 等 功能 ， 
该 类 功能 块 指令 具体 描述 见 表 5-69, 
R569 二进制 操作 功能 块 指令 用 途 

























































































功 能 块 Woo XË 

AND _MASK( 与 屏 项) 整数 位 到 位 的 与 屏蔽 
NOT _MASK( 非 屏蔽 ) 整数 位 到 位 的 取 反 
OR _MASK( 或 屏蔽 ) 整数 位 到 位 的 或 屏蔽 
ROL( 左 循环 ) 将 一 个 整数 值 左 循环 
ROR( 右 循环 ) 将 一 个 整数 值 右 循 环 
SHL( 左 移 ) 将 整数 值 左 移 
SHR( 右 移 ) 将 整数 值 右 移 
XOR _ MASK( 异 或 屏蔽 ) 整数 位 到 位 的 异 或 屏蔽 
AND ($) 布尔 与 
NOT( 逻辑 非 ) 布尔 非 
OR (RHEE) 布尔 或 
XOR (WHER) 布尔 异 或 

下 面 举 例 介绍 该 类 指令 : 

(1) 取 反 (NOT MASK) 

如 图 5-87 所 示 。 

图 5-87 取 反 功能 块 
整数 值 位 与 位 的 取 反 ， 其 参数 列表 见 表 5-70。 
R570 ” 取 反 功能 块 参数 列表 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
IN Input DINT 须 为 整数 形式 
NOT _ MASK Output DINT 32 位 形式 的 IN 的 位 与 位 取 反 
ENO Output BOOL 使 能 输出 














例如 : 16#1234 J NOT _ MASK 结果 为 16#FFFF _ EDCB, 
(2) 左 循环 (ROL) 
如 图 5-88 所 示 。 
对 于 32 位 整数 值 ， 把 其 位 向 左 循 环 。 其 参数 列表 见 表 5-71 。 
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图 5-88 ” 左 循 环 功 能 块 


表 5-71 左 循环 功能 块 参数 列表 























参数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
IN Input DINT 整数 值 
NbR Input DINT 要 循环 的 位 数 , 须 在 (1 ~31) 范围 内 
ROL Output DINT 左 移 之 后 的 输出 , 当 NbR<0 时 ,无 变化 输出 
ENO Output BOOL 使 能 输出 





(3) ZÉ (SHL) 
如 图 5-89 所 示 。 





图 5-89 左 移 功能 块 


对 于 32 位 整数 值 ， 把 其 位 向 左 移 。 最 低 有 效 位 用 0 替代 。 其 参数 列表 见 表 5-72。 
表 5-72 左 移 功 能 块 参数 列表 




















Z 数 参数 类 型 数据 类 型 ji jË 
IN Input DINT 整数 值 
NbS Input DINT 要 移动 的 位 数 , 须 在 (1 — 31) 范围 内 
SHL Output DINT 左 移 之 后 的 输出 , 当 NbR<0 时 ,无 变化 输出 


(4) 逻辑 与 (AND) 
如 图 5-90 所 示 。 
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AND 


il ol 


i2 


图 5-90 ”逻辑 与 功能 块 


=} 


与 ”运算 。 注 意 : 可 以 运算 额外 输入 变量 。 其 参 


N 


Z= “ 


用 在 两 个 或 更 多 表达 式 之 间 的 布尔 


数 描 述 见 表 5-73 ° 
表 5-73 ”逻辑 与 功能 块 参 数列 表 




















£ 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 

il Input BOOL 

i2 Input BOOL 

ol Output BOOL 输入 表达 式 的 布尔 与 运算 
3. 布尔 运算 (Boolean) 


. 算 
布尔 运算 功能 块 指令 用 途 描述 见 表 5-74。 
表 5-74 布尔 运算 功能 块 指 令 用 途 


















































功能 块 Ho Jë 

MUX4B 与 MUX4 类 似 , 但 是 能 接受 布尔 类 型 的 输入 且 能 输出 布尔 类 型 的 值 
MUX8B 与 MUX8 类 似 , 但 是 能 接受 布尔 类 型 的 输入 且 能 输出 布尔 类 型 的 值 
TTABLE 通过 输入 组 合 ,输出 相应 的 值 





(1) 4 选 1 (MUX4B) 
如 图 5-91 所 示 。 





图 5-91 4 选 1 功能 块 
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在 4 个 布尔 类 型 的 数 中 选择 一 个 并 输出 。 其 参数 列表 见 表 5-75, 
表 5-75 4 选 1 功能 块 参数 列表 






























































Z X 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
Selector Input USINT 整数 值 选择 器 , 须 为 (0 ~3) 中 的 一 值 
INO Input BOOL 任意 布尔 型 输入 
IN1 Input BOOL 生意 布尔 型 输入 
IN2 Input BOOL 任意 布尔 型 输入 
IN3 Input BOOL 任意 布尔 型 输入 
可 能 为 :IN0 ,如 果 Selector = 0; IN1 ,如 果 Selector = 1 ; IN2 ,如果 Selector 
MUX4B Output BOOL =2;IN3 ,如 果 Selector =3 
如 果 Selector 为 其 他 值 时 ,输出 为 “ 假 ” 














(2) 组 合 数 (TTABLE) 
如 图 5-92 所 示 。 





图 5-92 组合 数 功 能 块 


通过 输入 的 组 合 ， 给 出 输出 值 。 该 功能 块 有 4 个 输入 ，16 种 组 合 。 可 以 在 真 值 表 中 找 
到 这 些 组 合 ， 对 于 每 一 种 组 合 ， 都 有 相应 的 输出 值 匹配 。 输 出 数 的 组 合 形式 取决 于 输入 和 该 
功能 块 函数 的 联系 。 其 参数 列表 见 表 5-76。 
R576 组合 数 功能 块 参数 列表 





























参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
Table Input UINT 布尔 函数 的 真 值 表 

INO Input BOOL 任意 布尔 输入 值 

INI Input BOOL 任意 布尔 输入 值 

IN2 Input BOOL 任意 布尔 输入 值 

IN3 Input BOOL 任意 布尔 输入 值 

TTABLE Output BOOL 由 输入 组 合 而 成 的 输出 值 
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4. 字符 串 操 作 (String Manipulation ) 
字符 串 操 作 类 功能 块 指令 主要 用 于 字符 串 的 转换 和 编辑 ， 其 具体 描述 见 表 5-77, 
表 5-77 ”字符 串 操 作 功 能 块 指令 用 途 






























































功 能 块 描 XÈ 
ASCI ASCI 码 转 换 ) 把 字符 转换 成 ASCII 码 
CHAR( 字 符 转 换 ) 把 ASCI 码 转换 成 字符 
DELETE( 删 除 ) 删除 子 字符 串 
FIND( 搜 索 ) 搜索 子 字符 串 
INSERT (FRA ) 嵌入 子 字符 串 
LEFT( 左 提取 ) 提取 一 个 字符 串 的 左边 部 分 
MID( 中 间 提 取 ) 提取 一 个 字符 串 的 中 间 部 分 
MLEN( 字 符 串 长 度 ) 获取 字符 串 长 度 
REPLACE (#4) 替换 子 字符 串 
RICHT( 右 提取 ) 提取 一 个 字符 串 的 右边 部 分 





下 面 将 举例 介绍 该 类 功能 块 指令 : 
(1) ASCII 码 转换 ( ASCII) 
如 图 5-93 所 示 。 





图 5-93 ”生成 ASCH 功能 块 


将 字符 串 里 的 字符 变 成 ASCH 码 。 其 参数 列表 见 表 5-78, 
表 5-78 ÆR ASCI 功能 块 参数 列表 















































Z 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描 jË 
IN Input STRING 任意 非 空 字符 串 
Pos Input DINT 设置 要 选择 的 字符 位 置 (1 ~ len) (len 是 在 IN 中 设置 的 字符 串 长 度 ) 
ASCH Output DINT 被 选 字符 的 代码 (0 ~255) ,者 是 0 则 Pos 超出 了 字符 串 范 围 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
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(2) 删除 (DELETE) 
如 图 5-94 所 示 。 





图 5-94 删除 功能 块 


删除 字符 串 中 的 一 部 分 。 其 参数 列表 见 表 5-79, 
R579 删除 功能 块 参数 列表 












































Z 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
IN Input STRING 任意 非 空 字符 串 
NbC Input DINT 要 删除 的 字符 个 数 
Pos Input DINT 第 一 个 要 删除 的 字符 位 置 (字符 串 的 第 一 个 字符 地 址 是 1) 
如 下 情况 之 一 :1. 已 修改 的 字符 串 。2. 空 字符 串 ( 如 果 Pos <1);3. #J 
DELETE Output STRING 始 化 字符 串 ( 如 果 Pos > IN 中 输入 的 字符 串 长 度 ) ;4. 初始 化 字符 串 ( 如 
果 NbC <0) 











(3) 搜索 (FIND) 
如 图 5-95 所 示 。 





图 5-95 ”搜索 功能 块 


定位 和 提供 子 字符 串 在 字符 串 中 的 位 置 。 该 功能 块 的 参数 列表 见 表 5-80, 
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表 5-80 ”搜索 功能 块 参数 列表 
































5 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
In Input STRING 任意 非 空 字符 串 
Pat Input STRINC 任意 非 空 字符 串 ( 样 品 Pattern ) 
可 能 是 如 下 情况 :0: 没 有 发 现 样品 子 字 符 串 ; 子 字符 串 Pat 第 一 次 出 现 
FIND Output DINT e ii 
的 第 一 个 字符 的 位 置 (第 一 个 位 置 为 1) 
ENO Output BOOL 使 能 输出 








(4) 左 提 取 (LEFT) 
如 图 5-96 所 示 。 





图 5-96 左 提 取 功 能 块 


该 功能 块 用 于 提取 字符 串 中 用 户 定 义 的 左边 的 字符 个 数 。 其 参数 列表 见 表 5-81, 
表 5-81 左 提取 功能 块 参数 列表 




















参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描 ” 述 
IN Input STRING 任意 非 空 字符 串 
NbC Input DINT 要 提取 的 字符 个 数 ,该 数 不 能 大 于 IN 中 输入 的 字符 长 度 
IN 中 输入 的 字符 的 左边 部 分 (长 度 为 NbC 定义 的 长 度 ) ,可 能 为 如 下 
LEFT Output STRING “| 情况: 空 字 符 串 如 果 :NbC<0 
完整 的 IN 字符 串 :如 果 :NbC 三 IN 中 字符 串 的 长 度 
ENO Output BOOL 使 能 输出 











5. 时 间 (Time) 


时 间 类 功能 块 指 令 主要 用 于 确定 实时 时 钟 的 年 限 和 星期 范围 ， 以 及 计算 时 间 差 。 具 体 用 
途 见 表 5-82, 








表 5-82 时 间 类 功能 块 指令 用 途 














































































































功 能 块 描述 
DOY( 年份 匹配 ) 如 果实 时 时 钟 在 年 设置 范围 内 , 则 置 输出 为 真 
TDF( 时 间 差 ) 计算 时 间 差 
TOW( 星 期 匹配 ) 如 果实 时 时 钟 在 星期 设置 范围 内 , 则 置 输出 为 真 
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下 面 将 举例 介绍 该 类 功能 块 指令 的 用 途 : 
EHe (DOY) 
如 图 5-97 所 示 。 





图 5-97 年份 匹配 功能 块 


该 功能 块 有 4 个 输入 通道 ， 当 实时 时 钟 (Real-Time Clock (RTC)) 的 值 在 4 个 通道 中 
任意 一 个 时 钟 的 年 份 范围 内 时 ， 功 能 块 输出 为 真 。 如 果 没 有 RTC， 则 输出 总 为 假 。 其 参数 列 
表 见 表 5-83 ° 





表 5-83 年份 匹配 功能 块 参数 列表 








































































































Z 数 参数 类 型 数据 类 型 Hi Ë 
TimeA Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 A 的 年 份 设置 
TimeB Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 B 的 年 份 设置 
TimeC Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 C 的 年 份 设置 
TimeD Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 D 的 年 份 设置 
y di soo 真 :实时 时 钟 (RTC) 的 值 在 4 个 通道 中 任意 一 
个 时 钟 的 年 份 范 围 内 














DOYDATA 数据 类 型 ， 见 表 5-84。 
表 5-84 DOYDATA 数据 类 型 
































参 数 数据 类 型 描 X 
Enable BOOL 真 :使 能 ; 假 : 无 效 
YearlyCenturial BOOL 计时 器 类 型 (0 :年 份 计 时 器 ,1 :世纪 计时 器 ) 
YearOn UINT 年 的 开始 值 ( 须 在 (2000 ~2098 ) 之 间 ) 
MonthOn USINT 月 的 开始 值 ( 须 在 (1 ~12) 之 间 ) 
DayOn USINT 天 的 开始 值 ( 须 在 (1 ~31) 之 间 , 且 须 与 MonthOn 匹配 ) 
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( 续 ) 
£ 数 数据 类 型 描述 
YearOff UINT 年 结束 值 ( 须 在 (2000 ~2098) 之 间 ) 
MonthOff USINT 月 结束 值 ( 须 在 (1 ~12) 之 间 ) 
DayOff USINT 天 结束 值 ( 须 在 (1 ~31) 之 间 , 且 须 与 MonthOn 匹配 ) 
5.3.4 运算 符 指 令 
运算 符 类 功能 块 指 令 也 是 Micro800 控制 器 的 主要 指令 类 ， 该 大 类 指令 主要 用 于 转换 数 


据 类 型 以 及 比较 ， 其 中 比较 指令 在 编程 中 占有 重要 地 位 ， 它 是 一 类 简单 有 效 的 指令 。 














类 功能 块 指令 的 分 类 描述 见 表 5-85 。 





运算 符 








表 5-85 运算 符 类 功能 块 指令 分 类 
种 类 描 jË 
数据 转换 ( Data conversion) 将 变量 转换 为 所 需 数 据 
比较 (Comparators) 变量 比较 


1. 数据 转换 (Data Conversion ) 


数据 转换 功能 块 指令 主要 用 于 将 源 数 据 类 型 转换 为 目标 数据 
字符 串 类 型 的 数据 转换 时 有 限制 条 件 ， 使 用 时 须 注意 。 











类 型 ， 


该 类 功能 块 具 体 描述 见 表 5-86 。 


时 间 类 型 、 










































































表 5-86 ”数据 转换 功能 块 指令 用 途 
功 能 块 描 述 

ANY _ TO _ BOOL( 布尔 转换 ) 转换 为 布尔 型 变量 
ANY _TO _ BYTE( 字 节 转 换 ) 转换 为 字 节 型 变量 
ANY _ TO _DATE( 日 期 转换 ) 转换 为 日 期 型 变量 
ANY _ TO _DINT( 双 整 型 转换 ) 转换 为 双 整 型 变量 
ANY_TO_DWORD( 双 字 转 换 ) 转换 为 双 字 型 变量 
ANY _ TO __INT( 整 型 转换 ) 转换 为 整 型 变量 
ANY TO _LINT( 长 整 型 转换 ) 转换 为 长 整 型 变量 
ANY _ TO _LREAL( 长 实 型 转换 ) 转换 为 长 实数 型 变量 
ANY _ TO _LWORD( 长 字 转 换 ) 转换 为 长 字 型 变量 
ANY _ TO _ REAL( 实 型 转换 ) 转换 为 实数 型 变量 
ANY _ TO _SINT( 短 整 型 转换 ) 转换 为 短 整 型 变量 
ANY _ TO _ STRING ( 字符 串 转换 ) 转换 为 字符 串 型 变量 
ANY _ TO _TIME( 时间 转换 ) 转换 为 时 间 型 变量 
ANY _ TO _ UDINT( 无 符号 双 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 双 整 型 变量 
ANY_TO_UINT( 无 符号 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 整 型 变量 
ANY_TO_ULINT( 无 符号 长 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 长 整 型 变量 
ANY _TO _ USINT( 无 符号 短 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 短 整 型 变量 
ANY _ TO _WORD( 字 转换 ) 转换 为 字 变 量 
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下 面 举例 说 明 该 类 功能 块 的 应 用 : 
(1) 布尔 转换 (ANY _TO _ BOOL) 
如 图 5-98 所 示 。 


ANY TO BOOL 


EN ol 





图 5-98 转换 成 布尔 变量 功能 块 


将 变量 转换 成 布尔 变量 。 其 参数 描述 见 表 5-87。 
表 5-87 转换 成 布尔 变量 功能 块 参数 列表 


2 数 参数 类 型 数据 类 型 Hoo B 





SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT- 
il Input UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL- 任何 非 布 尔 值 
LREAL-TIME-DATE-STRING 











可 能 为 真 ” ,对 于 非 零 数 量 值 而 言 ; 
J = ; 

ol Output BOOL AR Na 

“ 真 ”, 对 于 一 个 “ 真 ”字符 串 而 言 ; 

' ,对 于 一 个 “ 假 ” 字 符 串 而 言 





4 

















(2) 短 整 型 转换 (ANY TO SINT) 
如 图 5-99 所 示 。 


ANY_TO_SINT 





图 5-99 转换 成 短 整 型 功能 块 


把 输入 变量 转换 为 8 位 短 整 型 变量 ， 其 参数 描述 见 表 5-88 。 
表 5-88 ”转换 成 短 整 型 功能 块 参 数列 表 




















参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描 Ë 
il Input 非 短 整 型 任何 非 短 整 型 值 
计时 需 的 毫秒 数 ,这 是 一 个 实数 或 被 字符 串 代 替 的 小 数 的 整数 部 分 ,可 
ol Output SINT 
能 为 :“0” ,IN 为 假 17 ,IN 为 真 
上 NO Output BOOL 使 能 信号 输出 
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H 
= 
g 
> 








出 


日 ~ 





(3) 时 间 转 换 (ANY TO TIME) 
如 图 5-100 所 示 。 


ANY TO TINE 





图 5-100 ”转换 成 时 间 功 能 块 


把 输入 变量 (除了 时 间 和 日 期 变量 ) 转换 为 时 间 变 量 ， 其 参数 捅 述 见 表 5-89, 

















表 5-89 ”转换 成 时 间 功 能 块 参数 列表 
参 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
任何 非 时 间 和 日 期 变量 。IN( 当 IN 为 实数 时 , 取 其 整数 部 分 ) 是 以 训 
il Input 见 描述 nal EAE, ' A 
秒 为 单位 的 数 。STRING( 毫秒 数 ,例如 300032 代表 5 分 32 毫秒 
ol Output TIME 代表 IN 的 时 间 值 ,1193h2m47s295ms 表示 无 效 输 入 
ENO Output BOOL 使 能 信号 输出 














(4) ZR Ete (ANY TO STRING) 
如 图 5-101 所 示 。 


EN ENO 
i1 ol 
图 5-101 转换 成 字符 串 功 能 块 


把 输入 变量 转换 为 字符 串 变 量 ， 


其 参数 描述 见 表 5 -90 ° 























表 5-90 ”转换 成 字符 串 功能 块 参数 列表 
Z 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描 x 
il Input 见 描述 任何 非 字 符 串 变量 
如 果 IN 为 布尔 变量 , 则 为 “ 假 " 或 “ 真 ” 
如 果 IN 是 整数 或 实数 变量 , 则 为 小 数 
ol Output STRING WR IN Jy TIME 值 ,可 能 为 : 
TIME timel ;STRING sl ;timel: =13ms 
sl: =ANY TO STRING(timel);( #sl =°0s13? =) 
ENO Output BOOL 使 能 信号 输出 
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2. 比较 (Comparators) 
比较 功能 块 指令 主要 用 于 数据 之 间 的 大 小 、 等 于 比较 ， 是 编程 中 的 一 种 简单 有 效 的 指 
令 。 其 用 途 描述 见 表 5-91, 




















表 5-91 比较 功能 块 指令 用 途 




















JJ 能 块 描 XÈ 
Equal( 等 于 ) 比较 两 数 是 否 相等 
Greater Than( 大 于 ) 比较 两 数 是 否 一 个 大 于 另 一 个 
Greater Than or Equal( 大 于 或 等 于 ) 比较 两 数 是 否 其 中 一 个 大 于 或 等 于 另 一 个 
Less Than( 小 于 ) 比较 两 数 是 否 其 中 一 个 小 于 另 一 个 
Less Than or Equal( 小 于 或 等 于 ) 比较 两 数 是 否 其 中 一 个 小 于 或 等 于 另 一 个 

















下 面 举 例 说 明 该 类 功能 块 的 具体 应 用 : 
等 于 (Equal) 
如 图 5-102 所 示 。 





图 5-102 ”等 于 功能 块 


对 于 整 型 、 实 数 、 时 间 型 、 日 期 型 和 字符 串 型 输入 变量 ， 比 较 第 一 个 输入 和 第 二 个 输 
入 ， 并 判断 是 否 相 等 。 其 参数 描述 见 表 5-92, 
表 5-92 等 于 功能 块 参数 列表 



































5 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
il bi BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD- | 两 个 输入 必须 有 相同 的 数据 类 型 。 
DINT-UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD- | TIME 类 型 输入 只 在 ST #l IL 编程 中 使 用 。 
i2 Input |REAL-LREAL-TIME-DATE-STRING 布尔 输入 不 能 在 IL 编程 中 使 用 
ol Output BOOL X il = i2 时 为 真 











提示 : HF TON, TP 和 TOF 功能 块 作用 ， 不 推荐 比较 TIME 变量 是 否 相 等 。 
下 面 通过 一 个 例子 ,介绍 比较 指令 的 使 用 方法 。 
如 图 $-103 ， 这 个 程序 用 来 控制 红 灯 和 蓝 灯 的 亮 灭 ， 红 灯 前 4s 亮 ,后 4s K; 蓝 灯 前 4s 
K, 后 4s 亮 。 梯 级 一 为 自 复 位 计时 器 ， 用 来 实现 8s 循环 计时 。 当 TON _1. ET 小 于 等 于 4s 
时 ， 置 位 red， 复 位 blue。 当 TON _1. ET 大 于 4s 时 ， 置 位 blue， 复位 red。 
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TON_1.ET 


T#4s 


TON_1.ET 


T#4s 
















图 5-103 ”比较 指令 


5.4 目 定 义 功 能 块 


5.4.1 自 定义 功能 块 的 创建 





应 用 





Micro800 控制 絮 的 一 个 突出 特点 就 是 在 用 梯形 图 语言 编写 程序 的 过 程 中 ， 对 于 经 常 重复 
使 用 的 功能 可 以 编写 成 功能 块 ， 需 要 重复 使 用 的 时 候 直 接 调 用 该 功能 块 即 可 ， 无 需 重复 编写 





程序 。 这 样 就 给 程序 开发 人 员 提 供 了 极 大 的 便利 ， 方 
编写 步骤 与 编写 主 程序 的 步骤 基本 一 致 ， 下 面 将 简单 介绍 。 











在 项 目 组 织 右 中 ， 选 择 用 户 自 定义 功能 块 图 标 ， 











省 时 间 的 同时 也 节省 了 精力 。 功 能 块 的 


单 击 右键 ， 选 择 新 建 梯形 图 。 新 建功 能 


块 的 名 字 黑 认为 UntitledLD ， 单 击 右键 ， 选 择 重 命名 ， 可 以 给 功能 块 定 义 相应 的 名 字 。 双 击 


打开 功能 块 后 可 以 编写 完成 功能 块 的 功能 所 需要 的 
程序 ， 功 能 块 的 下 面 为 变量 列表 ， 这 里 的 变量 为 本 
地 变量 。 只 能 在 当前 功能 块 中 使 用 。 

这 样 就 完成 了 一 个 功能 块 程序 的 建立 ， 然 后 在 
功能 块 中 编写 所 要 实现 的 功能 。 完 成 后 功能 块 可 以 
在 主 程序 中 直接 使 用 。 下 面 以 交通 灯 功 能 块 为 例 具 
体 介绍 功能 块 的 编程 。 

要 编写 的 交通 灯 功 能 块 要 完成 的 功能 是 : 当 一 
个 方向 的 汽车 等 红 灯 等 了 至 少 5s 的 时 候 ， 另 一 个 方 
向 的 绿灯 变 为 黄 灯 保 持 2s， 然 后 变 成 红 灯 ， 同 时 前 
面 红 灯 方向 的 红 灯 变 为 绿灯 。 

首先 把 新 建功 能 块 命名 为 交通 灯 控 制 功 能 块 
(TRAFFIC CONTROLLER FB)， 如 图 5-104 所 示 。 




















zA Programs 


4 _ ETA test 


B. m) Local Variables 
L. T) Global Variables 


E User-Defined Function Blocks 





日 -吕剧 | TRAFFIC CONTROLLER_FB 


u. m) Local Variables 


图 5-104 ”新 建交 通 灯 控 制 功能 块 
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创建 一 个 新 的 功能 块 ， 首 先 要 确定 完成 此 功能 块 所 需要 的 输入 和 输出 变量 。 这 些 输入 输 
出 变量 在 项 目 组 织 器 中 的 本 地 变量 中 创建 ， 如 图 5-104 所 示 ， 在 新 建功 能 块 的 下 面 ， 双 击 本 
地 变量 图 标 ， 打 开 如 图 5-105 所 示 的 创建 变量 的 界面 。 


Dimension Initial Value Attribute 








图 5-105 ”创建 本 地 变量 





在 表格 的 上 部 右键 单 击 ， 显 示 如 图 5-106 所 示 的 选项 ， 这 里 可 以 对 表格 列 的 显示 进行 重 
A, 默认 显示 一 些 常 用 选项 。 


Hide Column 


Show Column 


Save as Default Layout Settings 





图 5-106 ”对 变量 表格 重 置 


对 于 此 次 要 编写 的 交通 灯 控 制 功能 块 ， 需要 4 个 布尔 量 输入 ,分 别 是 4 个 方向 的 信号 ， 
6 个 布尔 量 输出 ， 分 别 是 在 东西 向 和 南北 向 的 红 、 黄 、 绿 交通 信号 灯 。 输 入 输出 的 定义 是 在 
“Direction” 一 列 中 定义 的 ， 输 入 用 Varlnput 表示 ， 输 出 用 VarOutput 表示 。 下 面 首 先 来 定义 
此 功能 块 所 需要 的 变量 ， 如 图 5-107 所 示 。 在 表格 的 Name 一 列 中 输入 变量 的 名 字 ， 并 设 定 
变量 为 输入 或 者 输出 变量 即 可 ; 要 新 建 变量 ， 在 已 经 建立 的 变量 处 回 车 即 可 创建 下 一 个 变 
量 。 图 中 是 完成 此 功能 块 所 需要 的 输入 和 输出 变量 ， 注 意 一 定 要 在 “Direction (方向 ) ”一 
列 中 定义 变量 为 输入 或 者 输出 变量 ， 否 则 在 主 程序 使 用 此 功能 块 的 时 候 将 无 法 显示 其 输入 输 
出 变量 。 在 变量 列表 中 除了 定义 变量 的 数据 类 型 和 变量 类 型 以 外 ， 还 可 以 对 变量 进行 别名 、 
加 注释 、 改 变 维度 、 设 置 初 始 值 等 操作 。 




















Data Type | Dimension | String Size | Initial Value Direction Attribute 
- A - A - A -Let =- - A? -A 
N_CAR_SENSOR BOOL ~ Varlnput > Read s 
S_CAR_SENSOR BOOL B VarInput ~ Read 
E_CAR_SENSOR BOOL = Varinput ~ Read x. 
W_CAR_SENSOR BOOL ` VarInput > Read ` 
NS_RED_LIGHTS BOOL ~ VarOutput ~ Write S 
NS_YELLOW_LIGHTS BOOL " VarOutput ~ Write @ 
NS_GREEN_LIGHTS BOOL z VarOutput ~ Write x 
EW_RED_LIGHTS BOOL = VarOutput ~ Write ” 
EW_YELLOW_LIGHTS BOOL ~ VarOutput ~ Write > 
EW_GREEN_LIGHTS BOOL " VarOutput ~ Write ka 








图 5-107 创建 功能 块 变 量 
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定义 了 输入 输出 变量 就 可 以 编写 功能 块 程序 了 。 双 击 交 通 灯 控制 功能 块 (TRAFFIC _ 
CONTROLLER _ FB) 图 标 ， 可 打开 编程 界面 。 

根据 要 求 可 知 第 一 个 梯级 实现 如 下 功能 : 如 果 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 亮 ， 并 且 南 北向 的 车 
等 了 至 少 5s， 那 么 就 把 东西 绿灯 变 为 黄 灯 。 

点击 设备 工具 箱 窗口 下 部 的 工具 箱 ， 展 开 梯 形 图 工具 箱 。 工 具 箱 里 有 编写 梯形 图 程序 所 
需要 的 基本 指令 ， 用 户 只 需 选 择 要 用 的 指令 ， 直 接 拖 搜 到 编程 界面 中 的 梯级 上 即 可 。 

把 指令 拖 搜 到 梯级 上 以 后 ,会 自动 弹出 变量 列表 ,编程 人 员 可 以 直接 给 指令 选择 所 用 的 
变量 ， 这 里 选择 接触 器 位 指令 ， 并 添加 NS RED _ LIGHTS 变量 。 用 同样 的 方法 添加 第 二 个 
接触 帮 位 指令 ， 释 量 选择 EW _GREEN _LICHTS， 然 后 选择 一 个 梯形 图 分 文 指令 ， 并 在 上 面 
分 别 放 接触 融 位 指令 ， 变 量 为 N O CAR _ SENSOR 和 S_CAR _SENSOR。 然 后 添加 一 个 功能 
块 ， 选 择 计时 天 指令 (TON) ， 并 给 计时 各 定时 5Ss。 在 梯级 的 最 后 再 添加 一 个 梯级 分 文 ， 分 
别 放置 位 线圈 EW GREEN _ LIGHTS 和 复位 线圈 EW YELLOW LIGHTS。 这 样 就 完成 了 第 
一 个 梯级 的 编写 ， 其 功能 是 : 当 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 同时 点 之 ， 并 且 南 北 车 辆 等 候 至 少 5s 
的 时 候 ， 复 位 东西 绿灯 ， 同 时 点 亮 东西 黄 灯 。 

这 样 就 完成 了 第 一 个 梯级 的 编写 ， 编 写 好 的 梯级 如 图 5-108 所 示 ， 可 以 在 梯级 的 上 方 为 
梯级 添加 描述 信息 ， 也 可 以 在 描述 处 单 击 右键 ， 选 择 不 显示 描述 ， 如 图 5-109 所 示 ， 这 里 还 
可 以 对 梯级 或 者 指令 进行 复制 、 粘 贴 、 改 变 布局 等 ， 打 开 属性 对 话 框 还 可 以 设置 对 象 的 各 种 
属性 ， 同 时 还 可 以 打开 交叉 引用 浏览 需 来 查看 一 个 变量 在 程序 中 多 处 使 用 的 情况 。 












































TON 1 Ew _GREE_ 
TON Q 





H 
EW YELL 
£T ©) 


图 5-108 ”交通 灯 功 能 块 第 一 个 梯级 


根据 分 析 ， 第 二 条 梯级 实现 以 下 功能 : 当 东 西 黄 灯亮 2s 以 后 ， 复 位 东西 黄 灯 和 南北 红 
灯 ， 同 时 置 位 南北 绿灯 和 东西 红 灯 ， 其 编程 如 图 == EEEa = 
5-110 所 示 。 

经 分 析 可 知 第 三 个 和 第 四 个 梯级 与 第 一 个 和 





Remove Breakpoint 


Display Comment 


第 二 个 梯级 完成 的 功能 相同 ， 只 是 方向 不 同 ， 所 
以 只 需 把 第 一 个 和 第 二 个 梯级 复制 ， 然 后 改变 变 | ° 
量 即 可 ， 程 序 如 图 5-111 所 示 。 3 Copy 
在 完成 了 交通 灯 功 能 块 的 功能 以 后 ， 还 需要 Paste 
添加 另外 的 一 个 梯级 用 来 初始 化 。 当 程序 第 一 次 Delete 
被 下 载 到 控制 器 并 运行 的 时 候 ， 所 有 交通 信号灯 | Cross References Browser 


的 状态 都 应 该 是 灭 的 。 最 后 这 个 梯级 就 是 用 来 确 
保 这 一 点 ， 并 同时 点 亮 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 ， 梯 
级 如 图 5-112 所 示 。 图 5-109 ”选择 梯级 描述 是 否 显示 


properties 
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Ew_YELL 


[r 


Ew_RED_. 


NS > t. 


r 


NS_GREE. 


重 灯 功能 块 第 二 个 梯级 


当 东 西 红 灯 和 南北 绿灯 同时 点 亮 ,并 且 东 西 车 辆 等 候 至少 5 秒 钟 的 时 候 , 复位 南北 绿灯 , 并 点 亮 南北 黄 灯 


NS_GREE .. 


| 
NS_YELLO.. 
FE EE 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 
2 当 东 西 黄 灯亮 2 秒 以 后 , 复位 东西 黄 灯 和 南北 红 灯 , 并 同时 置 位 南北 绿灯 和 东西 红 灯 
图 5-110 ”交通 
3 
4 





图 5-111 交通 


tha 14625 


NS_RED_L. NS_YELLO.. NS_GREE. Ew_RED_.. 


/—— /—<i Á —skYyə=—n F Á 








曾 灯 功 能 块 第 三 个 


EW YELL- Ew GREE.. 


NS_YELLO.. 


[r 


NS_RED_L. 
EW A 


Q 


第 四 个 梯级 


NS_RED_L. 


9 
Ew_GREE.. 
9 





图 5-112 ”交通 





到 此 就 完成 了 交通 灯 功 能 块 的 编写 , 
(生成 )， 可 以 对 编 好 的 程序 进行 








曾 灯 功 能 块 第 三 个 


第 四 个 梯级 


在 项 目 组 织 絮 中， 右键 单 击 功 能 块 图 标 ， 选 择 编译 





编译 ， 如 果 程 序 没 有 错误 ， 点 击 保存 按钮 即 可 保存 。 如 果 





程序 中 出 现 错误 ， 在 输出 窗口 中 将 出 现 提 示人 信息， 提示 程序 编译 出 现 错误 ， 同 时 会 弹出 错误 


列表 ， 如 图 5-113 所 示 ， 在 错误 列表 中 会 指出 错误 在 程序 中 的 位 置 。 双击 错误 信息 行 
跳 转 到 程序 的 错误 位 置 ， 对 错误 的 程序 做 出 修改 。 然 后 ， 再 次 对 程序 进 


误 后 点 击 保存 按钮 即 可 。 


Error List 

@ 1 Error | _ÑN 0 Warnings | (Do Messages 
Description 

加 1 ER:undeclared identifier 


图 5 
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-113 





以 
行 编译 ， 程 序 编译 无 











Column Project 


4 


File Line 


TRAFFIC CONTROLLER_FE 2 Controller 


错误 列表 
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5.4.2 自 定义 功能 块 的 使 用 

上 市 完成 了 对 交通 灯 功 能 块 的 编写 ， 本 方 来 介绍 编写 的 交通 灯 功 能 块 在 主 程序 中 的 
使 用 。 

1) 首先 要 在 项 目 组 织 絮 窗口 中 创建 一 个 梯形 图 程序 ， 右键 单 击 程 序 图 标 ， 选 择 新 建 梯 
形 图 程序 。 


2) 创建 新 程序 以 后 ， 对 程序 重新 命名 为 交通 灯 控 制 (Traffic _ Light _ Control) 

3) 双击 交通 灯 控 制图 标 ， 打 开 编程 界面 ， 在 工具 箱 里 选择 功能 块 指令 拖 搜 到 程序 梯级 
中 ， 如 图 5-114 所 示 。 拖 搜 功能 块 指 令 到 梯级 以 后 ， 会 自动 弹出 功能 块 选 择 列表 ， 找 到 编写 
好 的 交通 灯 控 制 功能 块 ， 如 图 5-115 所 示 ， 选 择 即 可 。 

















图 5-114 ”编写 主 程序 
双击 编写 的 交通 灯 功 能 块 ， 出 现 如 图 5-115 所 示 的 界面 ， 选 中 编写 的 交通 灯 功 能 块 ， 单 
击 右 上 方 的 显示 参数 按钮 shewParamete 虽 ， 可 以 看 到 交通 灯 功 能 块 中 所 有 的 输入 和 输出 参 
数 ， 在 该 参数 列表 中 可 以 对 这 些 参数 进行 必要 的 设置 ， 完 成 参数 的 设置 后 ， 将 图 5-116 P 
下 角 的 EN/ENO 复 选 框 选中 ，EN/ENO 复 选 框 表 示 使 能 功能 块 的 输入 和 输出 。 如 果 这 里 不 
选择 ， 将 无 法 在 主 程序 中 使 用 功能 块 。 











Search 


一 一 Name 一 一 一 一 pe 一 一 一 Categoy 一 一 











TP lsrs i Pulse timing 

TRIMPOT_READ | Input/Output Read the Trimpot value from a specific Trimpot. 
TRUNC Arithmetic Truncate decimal part 

TTABLE jcEUL Boolean Provide the value output based on the combinati— 
I É Iopu Interrunt Clear last hit for <snecific user interrunt i 
4 

Instance : TRAFFIC CONTROLLER FB 1 v 
[E] EN / ENO 








图 5-115 ”选择 功能 块 
完成 参数 设置 以 后 ， 单 击 “OK” 键 ， 交 通 灯 功能 块 将 出 现在 程序 中 。 可 以 看 到 交通 灯 
功能 块 有 4 个 输入 变量 和 6 个 输出 变量 ， 单 击 输入 或 者 输出 ， 可 以 出 现 选 择 变 量 的 下 拉 荣 
单 ， 如 图 5-117 所 示 ， 在 此 下 拉 菜 单 中 为 功能 块 的 输入 输出 选择 合适 的 变量 。 
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AN_CAR SENSORC A ATON_1( *) A A NS RED UGHTS(* ” ZA 
BOOL TON BOOL 


ATON_2(* ma 


TON 
会 E CAR_SENSOR (* *) Ha ATON_3( 国人 
BOOL TON 


ATON_5( 9m 
TON 


A EW RED_UGHTS( ”) ZR 
BOOL 








Instance: TRAFFIC CONTROLLER_FB_1 
EN / ENO 














_IO_EM_DIL_O00 
_IO_EM_DILO01 
_IO_EM_DIL_02 
_IO_EM_DIL_03 
_IO_EM_DIL_04 
Í! xA 11 Í| 


图 5-117 ”为 功能 块 输入 /输出 选择 变量 


由 于 变量 默认 的 名 字 太 长 ， 为 了 方便 起 见 ， 可 以 对 使 用 的 变量 别名 ， 在 功能 块 的 第 一 个 
输入 处 双击 ， 可 以 打开 变量 列表 ， 在 此 列表 中 可 以 对 变量 进行 别名 ， 如 图 5-118 所 示 。 





图 5-118 全 局 变量 列表 


对 变量 别名 以 后 ， 变 量 的 别名 将 出 现在 功能 块 上 ， 如 图 5-119 所 示 。 
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_IO_EM_DI_00 
DIQ 






_IO_EM_DL01 JO- EM pO... 






D1 D01 
_IO_EM_DI_02 _IO_EM_DO _. 
Di2 DO2 
_IO_EM_DI_03 _IO_EM_DO_- 
D3 DO3 
¿IQ EM po... 
DO4 
_IO EM_DO _. 
DO6 








图 5-119 别名 后 的 变量 


至 此 就 完成 了 程序 的 编写 ， 在 项 目 组 织 顺 窗口 中 右键 单 击 交 通 灯 控制 图 标 ， 选 择 编译 
CEW), ， 对 主 程序 编译 。 编 译 完成 后 点 击 保存 即 可 。 
9 























1. 利用 两 个 定时 吉 和 一 个 输出 点 设计 一 个 内 烁 信号 源 ， 使 输出 的 内 烁 信号 周期 为 3s， 
PEIE, TREAZ 

2. 读 取 人 逻辑 量 输 入 模块 的 输入 状态 ， 记 录 每 个 逻辑 量 输入 状态 的 改变 。 编 写 一 段 中 断 
处 理 程序 来 处 理 引 起 输入 模块 输入 状态 改变 的 情况 〈 如 有 硬件 出 问题 了 ) 。 

3. 设 有 一 个 知识 兖 赛 抢 答 装置 ， 提 出 如 下 控制 要 求 : 

主持 人 用 一 个 开关 控制 3 个 抢答 桌 ， 参 赛 者 若 要 回答 主持 人 所 提问 题 时 需 抢 先 按 下 旧 上 
的 按钮 。 主 持 人 说 出 题目 后 ， 谁 抢先 按 下 捆 上 的 按钮 谁 的 捍 上 的 灯 即 亮 。 这 时 主持 人 按 控制 
按钮 后 灯 才 熄灭 ， 否 则 一 直 亮 着 。3 个 抢答 桌 的 按钮 作 如 下 安排 : 一 个 抢答 桌 上 是 儿童 组 ， 
桌 上 有 两 只 按钮 ， 并 联 形式 ， 无 论 按 哪 一 只 ， 桌 上 的 灯 都 亮 ; 第 二 个 抢答 桌 是 大 学 生 组 ， 桌 
子 上 也 有 两 只 按钮 ， 串 联 形式 ， 只 有 两 只 按钮 都 按 下 ， 桌 上 的 灯 才 亮 ; 第 三 组 是 中 学 生 组 ， 
桌 上 只 有 一 个 按钮 ， 且 只 有 一 个 人 ,一 按 灯 即 亮 。 当 主持 人 将 开关 处 于 开 状态 时 ，10s 之 内 
耕 有 人 按 抢答 按钮 ， 电 铃 即 发 出 声 啊 。 

4. 控制 机 械 手 运动 的 循环 过 程 为 : 初始 位 置 、 启 动 、 夹 暴 、 正 转 、 松 开 、 反 转 、 回 原 
位 、 停 止 。 来 紧 、 松 开 的 时 间 均 为 10s,， 正 转 、 反 转 的 时 间 均 为 15s， 请 设计 一 个 逻辑 控制 
程序 。 
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1. 有 10 个 学 生 ， 每 个 学 生 的 数据 包括 学 号 、 姓 名 、 三 门 读 的 成 绩 ， 输 入 10 个 学 生 数 
据 ， 要 求 计算 三 门 课 的 总 平均 成 绩 ， 分 别 统计 总 平均 成 绩 高 于 80、 高 于 70 分 低 于 80 分 的 
学 生 、 高 于 60 分 而 低 于 70 分 的 学 生 、 低 于 60 分 的 学 生 ， 并 降序 排名 。 

2. 利用 顺序 进出 指令 编写 交通 灯 控 制程 序 。 
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OR 
速度 控制 系统 


| 党 习 目 标 


了 解 速度 控制 系统 的 结构 
。 掌握 RS-485 网 络 的 组 态 方法 
学 会 最 主要 的 通信 手段 MSG 指令 的 使 用 
e 通过 Modbus 网 络 控制 PowerFlex 525 变频 器 
o 掌握 PanelView Component 600 的 应 用 
° 了解 速度 控制 系统 的 标准 化 程序 设计 
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6.1 速度 控制 系统 结构 


罗 克 韦 尔 自动 化 微型 控制 单元 系列 中 的 速度 控制 系统 的 结构 如 图 6-1 所 示 。 
AllenBradiey PanelView 600 











Panel View C600 PowerFlex 525 变频 器 



























RS-485 端口 一 

























以 太 网 线 
Micro850 控制 器 


@ Atorado ooooooooooooooooool | | 


ü 
° © 


DO Q 
ooooooooqoopooooodl | | 
n 


































图 6-1 速度 控制 系统 的 结构 


速度 控制 系统 采用 PanelView Component 600 人 机 界面 解决 方案 ， 可 以 通过 以 太 网 和 其 他 
多 种 通信 方式 进行 远程 操作 。 通 过 预先 编辑 好 的 人 机 界面 以 及 内 置 状 态 和 报警 监控 ， 对 控制 
过 程 进行 设置 和 调试 ， 并 利用 串 行 和 以 太 网 网 络 来 控制 和 监视 多 台 变 频 器 。 

速度 控制 单元 的 工作 原理 为 : 控制 器 通过 消息 指令 (MSG) 子 例 程 实现 与 PowerFlex 
525 变频 顺 的 通信 ， 控 制 变 频 吕 的 起 劲 、 停 止 和 和 运行 方向 ， 监 视 速 度 和 故 隐 等。 通过 和 触摸屏 
PanelView Component 600 (PVC 600) 为 操作 员 提 供 控 制 、 状 态 和 诊断 的 屏幕 显示 。 除 此 之 
外 ， 还 包括 用 于 电源 分 配 、 电 路 保护 、 连 接 器 和 传感器 的 组 件 ， 以 节省 成 本 的 方式 满足 完整 
控制 解决 方案 的 要 求 。 通 过 RS-485 和 以 太 网 ， 使 用 智能 变频 器 ， 以 节省 成 本 的 方式 满足 完 
整 控制 解决 方案 的 要 求 。 

在 速度 控制 系统 中 ，Micro850 速度 控制 例 程 最 多 文 持 与 8 个 PowerFlex 525 变频 融 进 行 
Modbus 通信 。 但 是 ， 由 于 Modbus 网 络 通信 时 一 次 只 能 与 一 台 设 备 进 行 通信 ， 网 络 上 的 设备 
越 多 ， 与 全 部 设备 进行 通信 所 需 的 时 间 就 越 长 。 如 果 使 用 默认 的 通信 设置 ， 控 制 器 需要 大 约 
50ms 从 每 个 启用 的 PowerFlex 525 变频 天 获得 状态 更 新 信息 ， 因 此 ， 在 进行 数据 通信 之 前 ， 
必须 首先 确认 多 台 设 备 的 响应 时 间 足 够 长 。 在 与 8 个 变频 需 通 过 RS-485 WAE, EA 
应 采用 和 菊花 链 方式 进行 连接 ， 在 菊花 链 的 最 后 一 个 变频 天 〈 仅 这 个 变频 大 ) 的 连接 右上 安 
装 终 端 电阻 。 但 要 保证 每 个 变频 需 都 有 唯一 的 节点 地 址 ， 范 围 从 1 ~8。 在 所 有 变频 需 通 电 
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后 对 它们 的 相关 参数 进行 配置 。 

在 本 章 介 绍 的 速度 控制 系统 中 ，Micro850 控制 器 通过 以 太 网 网 线 与 PVC 600 进行 连接 ， 
采用 CIP 协议 通信 。 将 2080-SERIALISOL 模块 组 态 为 基于 RS-485 的 Modbus 通信 协议 ， 控 制 
变频 器 PowerFlex 525 的 运行 ， 组 成 一 个 简单 的 速度 控制 系统 。 


6.2 通过 RS-485 的 Modbus 网 络 通信 


以 速度 控制 系统 为 例 ， 本 节 应 用 2080-SERIALISOL 模块 实现 Micro850 与 PowerFlex 525 
变频 器 的 连接 。 硬 件 接线 如 图 6-2 所 示 。 














POWER 
FLEX 











和 人 和 和 AA H 
QOOOO 












































=== 




















HR o 


图 6-2 系统 硬件 连接 图 




















Pas 











# > RS-232/485 隔离 串口 模块 2080-SERIALISOL 的 使 用 ， 请 参阅 本 书 2. 3. 6 节 。RJ45 
头 与 正常 的 双 绞 线 线 序 的 对 应 情况 为 : 蓝 线 对 应 接头 的 4， 蓝 白 线 对 应 接头 的 5。4 号 接头 
连接 485 正 端 ( +485), 5 号 接头 连接 485 fiim ( -485 ) 。 

连接 完成 后 ， 需 要 设置 Micro850 控制 器 以 及 变频 器 参数 ， 然 后 对 控制 器 进行 编程 ， 输 
出 控制 命令 给 变频 器 ， 来 控制 电动 机 。 

首先 ， 设置 控制 器 参数 。 将 计算 机 与 Micro850 通过 USB 线 连 接 起 来 ， 用 RSLinx Classic 
中 默认 的 USB 协议 实现 计算 机 对 Micro850 的 访问 。 然 后 右键 单 击 添加 模块 处 ， 选 择 2080- 
SERIALISOL 模块 ， 如 图 6-3 所 示 。 

添加 完成 后 ， 在 屏幕 在 下 方 的 Properties 选项 处 ， 设 置 模块 相应 信息 。 由 于 控制 器 与 变 
频 需 连接 应 用 Modbus 协议 ， 所 以 选择 Modbus RTU 驱动 ， 而 控制 融 为 主 站 ， 在 最 下 面 一 个 
选项 选择 Modbus RTU Master， 波 特 率 选 择 19200 ， 无 奇偶 校 验 ， 单 位 地 址 设置 为 1， 如 图 6- 
4、 图 6-5 所 示 。 

注意 : 设置 完 2080-SERIALISOL 模块 信息 后 即 可 对 Micro850 控制 器 进行 编程 ， 无 需 组 
态 变 频 器 ， 设 置 变频 器 参数 可 通过 控制 面板 进行 ， 也 可 用 以 太 网 连接 的 方式 ， 通 过 CCW 中 
的 变频 器 启动 向 导 进 行 配置 ， 具 体操 作 见 4.6 3. 
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Data Bits: 
Stop Bits: 


Response Timer: 





Modbus Role: Broadcast Pause: 





Inter-Char Timeout: 
图 6-4 选择 相关 参数 图 6-5 协议 控制 选项 设置 


6.3 MSG 功能 块 的 使 用 


在 Modbus 通信 中 要 用 到 的 通信 指令 块 为 网 络 通信 协议 信息 传输 (MSG MODBUS) 指 
令 ° 如 图 0-0 所 示 。 


HSG S8ODPUS I 
MSG_MODBUS 





图 6-6 网 络 通信 协议 信息 传输 功能 块 
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该 功能 块 用 于 传送 网 络 通信 协议 ( Modbus) 信息 ， 例 如 读 写 目标 设备 的 寄存 融 中 的 信 
B ° 其 参数 列表 见 表 6-1 ° 
























































表 6-1 网 络 通信 协议 信息 传输 功能 块 参数 列表 
参 ği | 参数 类 型 数据 类 型 描 jË 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 从 假 变 为 真 ) ,执行 功能 块 
Cancel Input BOOL 真一 一 取消 执行 功能 块 
LocalCfg Input MODBUSLOCPARA 确定 结构 化 输入 信息 (本 地 设备 ) 
TargetCfg Input MODBUSTSRPARA 确定 结构 化 输入 信息 (目标 设备 ) 
确定 本 地 存 人 或 写 出 信息 的 地 址 (125 字 ) MODBUSLOCADDR 数据 
LocalAddr Input MODBUSLOCADDR 人 
回 的 数据 (1 ~ 125 个 字 ) ,并 由 写 人 命令 来 缓冲 要 发 送 到 Modbus 从 站 
的 数据 (1 ~ 125 个 字 ) 
Q Output BOOL 真一 一 MSG 指令 完成 ; 假 一 一 指令 未 完成 
Error Output BOOL 真一 一 出 现 错误 ; 假 一 一 无 错误 
ErrorID Output UINT 当 信息 传送 错误 时 ,显示 错误 代码 , 见 MSG MODBUS 错误 代码 














MODBUSLOCPARA 数据 类 型 见 表 6-2, 
表 6-2 MODBUSLOCPARA 数据 类 型 












































































































































£ 数 | 数据 类 型 Ji 述 

Micro800 PLC 串 行 端口 号 :2 代表 本 地 串 行 端口 
Channel UINT 5-9 代表 恋人 式 串 行 端口 , 槽 号 范围 从 1 ~5:5 代表 槽 1,6 代表 槽 2 

7 代表 槽 3(24 点 的 Micro850 只 有 3 个 插 槽 ) ;8 RRT 4;9 代表 槽 $ 

TriggerType 说 全 0: MSG 触发 一 次 (IN 从 假 变 为 真 ) 
1 :MSG 持续 触发 , 当 IN 为 真 ;其 他 情况 :保留 
MSG 指令 的 操作 命令 : 

isni 01 : 读 取 线圈 状态 ;02 : 读 取 输 入 状态 ;03 : 读 取 保持 寄存 器 

04 : 读 取 输入 寄存 器 05 : 写 单 一 线圈 ;06 : 写 单 一 寄存 器 
15 : 写 多 个 线圈 ;16 : 写 多 个 寄存 器 
读 写 数据 个 数 的 限制 : 

ElementCnt UINT 对 于 读 取 线圈 或 开关 量 输 入 最 多 2000bits; 对 于 读 寄 存 器 最 多 125 words 








对 于 写 线圈 最 多 1968 bits; 对 于 写 寄 存 器 最 多 123 words 


MODBUSTARPARA 数据 类 型 见 表 6-3。 
表 6-3 MODBUSTARPARA 数据 类 型 











£ B | 数据 类 型 描 jË 
Addr UDINT 目标 数据 (1 ~65536) 地 址 ;传送 后 减 1 
默认 从 站 节点 号 为 1。 节 点 范围 为 0 - 247 ,= B: Modbus 广播 节点 号 , 且 当 Modbus 处 于 写 命 
Node USINT 











令 时 有 效 (如 5,6,15 ,16) 





提示 : 由 于 目标 数据 地 址 传送 后 会 自动 减 1， 所 以 在 给 MSG 指令 读 写 地 址 时 ， 需 要 在 
要 读 写 的 实际 地 址 基础 上 加 1 后 给 到 Addr 上 ， 这 样 才能 使 MSG 指令 读 写 到 正确 的 地 址 。 
MSG _ MODBUS 错误 代码 见 表 6-4. 
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表 6-4 MSG MODBUS 错误 代码 

































































错误 代码 描 ë 错误 代码 fa jË 
3 TriggerType 的 类 型 已 经 非法 改 为 2 ~ 255 130 非法 数据 地 址 
20 本 地 通信 设备 与 MSG 指令 不 兼容 131 非法 数据 值 
21 本 地 通道 配置 参数 存在 错误 132 从 机 连接 失败 
22 目标 或 本 地 节点 号 大 于 最 大 允许 的 节点 号 133 响应 
33 存在 一 个 损坏 的 MSG 文件 参数 134 从 站 全 
54 丢失 调制 解 调 设备 信息 135 否定 响应 
55 本 地 处 理 器 中 信息 传输 超时 。 链 接 层 超时 136 存储 器 奇偶 校 验 错误 
217 用 户 取消 信息 137 非 标 准 回 应 
129 非法 函数 255 通道 被 关闭 

















6.4 ”PowerFlex 525 的 Modbus 了 网络 通 售 





PowerFlex 525 变频 需 集 成 的 RS-485 通信 口 使 其 具有 多 种 应 用 方式 。 简 单 的 RS-485 通信 
有 以 下 三 种 使 用 方案 : 

1) PC 通过 DriveExplorer 或 DriveExecutive 软件 对 变频 器 进行 控制 和 监视 。 

2) 控制 器 通过 Modbus 协议 与 变频 需 进 行 通信 。 

3) 定义 Modbus 网 络 中 主 、 从 站 。 

在 控制 单元 速度 控制 系统 中 ， 选 择 通过 Modbus 协议 实现 控制 器 与 变频 右 的 通信 。 

1. Modbus 协议 

RS485/Modbus 是 现在 流行 的 一 种 布 网 方式 ， 其 特点 是 操作 简单 方便 ， 凡 是 具有 Modb- 
us 接口 的 设备 ， 都 可 以 很 方便 地 进行 组 态 。 从 其 功能 上 看 ， 它 可 认为 是 一 种 现场 总 线 ， 通 
过 24 种 总 线 命令 实现 控制 器 与 外 界 的 信息 交换 。 

Modbus 有 两 种 传送 模式 ，RTU (Remote Terminal Unit) 和 ASCI 码 。 它 把 通信 参与 者 规 
定 为 主 站 和 从 站 。 主 站 可 向 多 个 从 站 发 送 通 信 请 求 ， 最 多 可 达 247 个 从 站 ， 每 个 从 站 都 有 自 
己 的 地 址 编号 。 对 于 每 一 种 传输 方式 ，Modbus 协议 都 定义 了 控制 器 可 识别 和 使 用 的 信息 类 
型 ， 而 无 须 考 虑 通信 网 络 的 拓扑 结构 。 即 通过 定义 传输 的 数据 信息 帧 格式 ， 描 述 了 控制 器 如 
何 访问 其 他 设备 和 其 他 设备 怎样 做 出 响应 ， 并 检查 和 报告 错误 的 过 程 。 

在 该 速度 控制 系统 中 ， 采 用 Modbus 的 RTU 模式 ， 控 制 器 与 设备 之 间 的 通信 主要 包括 主 
站 对 从 站 的 读 取 和 写 和 信 。 主 站 可 单独 与 从 站 进行 通信 ， 也 可 以 广播 方式 与 所 有 从 站 进行 通 
信 。Modbus 规定 ， 只 有 主 站 具有 主动 权 ， 从 站 只 能 被 动 的 响应 ， 包 括 回答 出 错 信 息 。 主 站 
写 人 信息 的 帧 格式 见 表 6-5 ， 从 站 读 取 信息 的 帧 格式 见 表 6-6。 

表 6-5 主 站 写 入 信息 的 帧 格式 





























从 站 地 址 功能 代码 数据 量 命令 数据 CRC 校 验 码 
ST ET iE N 个 字 节 2 个 字 节 
表 6-6 从 站 读 取信 息 的 帧 格式 
从 站 地 址 功能 代码 数据 量 响应 数据 CRC 校 验 码 
a sasi 下 N 个 字 节 2 个 字 节 
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Modbus 的 RTU 模式 规定 ， 采 用 CRC (循环 元 余 校 验 ) 方法 对 整个 信息 帧 的 内 容 进 行 错 
误 检 测 ， 传 输 信 息 的 最 后 两 个 字 节 用 于 传递 该 循环 元 余 校 验 数据 。 其 校 验方 式 是 将 整个 传输 
数据 (不 包括 最 后 两 个 字 节 ) 的 所 有 字 节 按 规定 的 方式 进行 位 移 并 进行 XOR (R) il 
算 ， 其 结果 作为 检验 码 。 接 收 端 在 收 到 数据 时 按 同样 的 方式 进行 计算 ， 并 将 结果 与 收 到 的 
CRC 校 验 码 进行 比较 ， 如 果 一 致 则 认为 通信 正确 ， 如 果 不 一 致 ， 则 认为 通信 有 误 ， 从 站 将 
发 送 CRC 错误 啊 应 。 

Modbus 通信 包括 24 种 功能 命令 ， 每 一 种 功能 命令 都 有 相应 的 功能 代码 。 其 中 模拟 量 信 
息 存 放 在 寄存 器 (Holding Register) 中 ， 数 字 量 信息 存放 在 线圈 (Holding Coils) 中 。 

2. PowerFlex 525 变频 器 的 Modbus 功能 代码 

PowerFlex 525 变频 絮 的 外 设 接 口 (DSI) 支持 部 分 Modbus 功能 代码 ， 见 表 6-7。 

表 6-7 Modbus 功能 代码 和 命令 























Modbus 功能 代码 (十 进 制 ) m 令 Modbus 功能 代码 ( 十进制 ) 命 令 
03 读 寄 存 器 16 写 多 个 寄存 器 
06 写 单个 寄存 器 














通过 Modbus 协议 ， 探 制 器 向 PowerFlex 525 变频 融 的 寄存 带 中 写 入 逻辑 命令 及 速度 给 定 
言 息 。 下 面 强 调 儿 点 要 注意 的 地 方 : 

1) 寄存 器 地 址 偏 移 量 为 1， 例 如 : 逻辑 命令 的 寄存 器 地 址 是 8192 ， 而 实际 操作 中 就 要 
设置 为 8193 。 

2) 通过 Modbus 网 络 控制 变频 器 ， 因 此 PowerFlex 525 的 参数 P046[ Start Sourcel ] (启动 
源 ) 和 P047[ Speed Referencel ] (速度 参考 ) 应 设 为 3 | Serial/DSI] (串口 或 外 设 接口 ) 。 

3) 控制 器 可 通过 发 送 功能 代码 06， 将 控制 信息 写 人 地址 为 8193 (ZENET) 和 
8194 〈 速 度 给 定 值 ) 的 寄存 器 中 ， 以 控制 变频 需 的 运行 。 也 可 通过 发 送 功能 代码 03 ， 读 取 
地 址 为 8449 (逻辑 状态 字 ) 和 8452 (速度 反馈 值 ) 的 寄存 器 中 的 信息 。 

读 写 变频 器 其 他 参数 时 ， 寄 存 器 地 址 就 是 相应 的 参数 号 码 ， 但 是 注意 要 偏 移 1 位 。 

3. Modbus 网 络 的 硬件 连接 

本 系统 使 用 Micro850 控制 器 ， 在 RS-485 网 络 上 通过 Modbus RTU 模式 监视 并 控制 Pow- 
erFlex 525 变频 器 。 

4. PowerFlex 525 变频 器 参数 设置 

通过 变频 器 控制 面板 设置 参数 ， 控 制 面板 相关 参数 设置 见 表 6-8。 

表 6-8 变频 器 相关 参数 设置 













































































参 数 参数 名 称 k ë 
P046 启动 源 3 = “Serial/DSI” (串口 或 外 设 接口 ) 
P047 速度 参考 频率 3 = “Serial/DSI” (串口 或 外 设 接口 ) 
C123 通信 数据 速率 4 = 19. 2k 
C124 通信 节点 地 址 100 
C127 通信 格式 O=RTU8-N-1 








5. Micro850 控制 器 组 态 
设置 好 变频 器 的 参数 后 ， 即 可 对 控制 器 进行 编程 ， 且 在 程序 中 不 需要 组 态 变 频 需 ， 直 接 
通过 MSG _ MODBUS 指令 即 可 控制 变频 器 。 
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1) 将 舱 入 式 串 口 通 信 模 块 插 到 控制 器 的 1 模 上 ， 把 该 模块 组 态 成 Modbus 网 络 协 议 
( 则 该 模块 的 通道 号 为 5 号 ， 详 见 Modbus 指令 ) ， 通 信和 驱动 类 型 (Driver) 设置 为 Modbus 
RTU Master。 打 开 Micro850 控制 器 的 组 态 界面 ， 选 择 对 1 槽 上 的 串口 通信 模块 进行 组 态 ， 设 
置 以 下 参数 : 

e Driver (通信 驱动 类 型 ). Modbus RTU; 

e Baud Rate (通信 波 特 率 ): 19200; 

@ Party (奇偶 校 验 位 ): NONE; 

e Unit Address (控制 器 节点 地 址 ): 1; 

e Modbus Role (在 Modbus 中 的 角色 ): Modbus RTU Master, 

2) 单 击 “Advanced Settings” 按 钮 ， 展 开通 信 模 块 的 高 级 设置 ,设置 如 下 参数 : Media 














CHEM): RS-485; Sip ass (数据 格式 人 
止 位 ) : 1。 -oe + be; 
6. Micro850 控制 器 与 PowerFlex 525 变频 cancel BOOL ~ 
器 的 通信 程序 error BOOL X 
1) 创建 MSG Modbus 功能 块 ， 并 分 别 创 | Dee se 
2) 编写 读 取 变频 髓 逻辑 状态 字 的 程序 ， 如 ”| 同 MSG_MODBUS_1 MA MSG MODBUS ~ 
图 6-8 所 示 。 errorlD UINT ` 


佛 级 中 的 MSG MODBUS 1 指令 用 于 恋 取 。 图 67 建立 MSG 功能 块 和 它 所 对 应 的 变量 
变频 器 的 逻辑 状态 字 ，start 指令 用 于 启动 指令 ， 
当 start 指令 由 假 变 真一 次 ， 控 制 器 就 会 读 一 次 变频 央 的 逻辑 状态 字 。 

MSG _ MODBUS _ 1 功能 块 指令 的 相关 参数 设置 如 图 6-9 所 示 ， 参 数 说 明 见 表 6-9。 


Initial Value 































- ge* - e+ 
+ MSG MODBUS 1 “> 
WoG MPDUS T cancel 
MSG_MODBUS = Diidg pis 
D1_Icfg.Channel 5 
cancel - 
D1_Icfg.Trigger 0 
D1_Icfg.Cmd 3 
D1_clfg erroriD á 
D1_lcfg.Element 
- D1: tcfg en 
D1_tlfg Dd 8449 
D1_tcfg.Node 100 
D1_laddr -| Di jaddr É 
图 6-8 读 取 变频 器 逻辑 状态 程序 图 6-9 读 取 变频 器 逻辑 状态 的 


MSG 指令 参数 设置 
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表 6-9 读 取 变频 器 逻辑 状态 MSG 指令 参数 说 明 
名 B 作 H 设 定 值 
D1 _ lefg. Channel( 通道 ) 选择 通信 端口 5 
D1 _lcfg. Trigger Type( 触 发 类 型 ) 选择 触发 类 型 0( 上 升 沿 触发 ) 
D1 _ lcfg. cmd( Modbus 命令 ) 选择 信息 功能 3( 读 寄存 器 ) 
D1 _ lcfg. ElementCnt( KJE) 选择 读 取 的 数据 个 数 4 





D1 _tefg，Addrs ( Modbus 数据 地 址 ) 
(1-65535) 


选择 变频 器 的 数据 寄存 器 地 址 


8449 ( 变频 器 内 部 定义 ) 





D1 _ tcfg. Node( 从 节点 地 址 ) 





选择 变频 器 的 节点 地 址 


100( 在 AL104] 通 信 节 点 地 址 中 设 定 ) 





DI laddr|1] ~D1 laddr[4 ] (存放 数 
据 的 地 址 ) 





分 别 存 放 从 Modbus 地 址 8449 ~ 
8452 中 读 取 的 数据 





从 Modbus 地 址 8449 ~ 8452 中 读 取 的 数据 分 别 放 到 D1 _laddr [1] ~ D1 _laddr [4] 
P, HP 8449 中 存放 的 是 变频 器 逻辑 状态 字 ，8450 中 是 变频 右 错 误 代码 ，8451 中 是 变频 天 
速度 参考 值 ，8452 中 是 变频 需 速 度 反 馈 值 。 值 得 注意 的 是 ， 这 里 的 Modbus 地 址 都 是 经 过 偏 
移 一 位 以 后 的 地 址 。 

3) 编写 控制 变频 需 逻 辑 命令 字 的 程序 与 读 取 逻 辑 状态 字 类 似 ， 只 是 MSG 文件 不 同 , 且 
MSG _ MODBUS 指令 的 相关 参数 设置 也 有 所 不 同 ，Modbus 命令 选择 为 “6”， 存 放 数 据 的 地 
址 为 “D2 _laddr [1]j”， 将 该 地 址 文件 中 的 数据 写 人 到 变频 顺 寄 存 咒 中， 而 Modbus 数据 地 
址 〈 变 频 右 数据 寄存 咒 地 址 ) 为 “8193”，D2 _ laddr 设 为 18 命令 电动 机 起 动 并 正 转 ， 如 
图 6-10 所 示 。 

程序 编写 完成 后 ， 将 变频 品 
位 为 1 表示 变频 融 为 运行 状态 。 

4) 编写 设 定 速 度 给 定 值 的 程序 与 编写 逻辑 命令 字 类 似 ， 只 是 MSG 文件 不 同 , H MSG ` 
MODBUS 指令 的 相关 参数 设置 也 有 所 不 同 ，Modbus 命令 选择 为 “6”, 存放 数据 的 地 址 为 
“D3 _laddr [1]”, 将 该 地 址 文件 中 的 数据 写 入 到 变频 右 寄 存 器 中 ， 而 Modbus 数据 地 址 
(变频 需 数据 寄存 咒 地 址 ) 为 “8194”， 如 图 6-11 所 示 。 














运行 位 设 为 1 时 变频 紫 起 动 ， 且 读 取 的 状态 反馈 字 中 的 运行 

















Initial Value 















MSG MODBUS 2 


+|! MSG_ MODBUS 3 





cancel 

-| D2 lcfg - D3 lcfg si 

D2_lcfg.Channel 5 D3_Icfg.Channel 5 

D2 Icfg.Trigger 0 DRETA 0 

D2lcfg.cmd 6 PA kG Ona 6 

D2 lcfg.Element 1 OR. Jeiz Ehnas 1 

|=] D2 tcfg 区 - D3.tcfg g 
D2 tcfg.Addr 8193 D3_tcfg.Addr 8194 
D2 tcfg.Node 100 D3_tcfg.Node 100 

| -| D2 laddr gm - D3_laddr ws 
D2 adari) [FE | D3Jaddriz] 500 





K 6-11 设 定 速度 给 定 值 的 
MSG _ MODBUS 指令 参数 设置 


图 6-10 ”控制 变频 器 逻辑 命令 字 的 
MSG _ MODBUS 指令 参数 设置 
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5) 变频 器 其 他 参数 的 修改 与 读 取 都 可 以 用 MSG _ MODBUS 指令 来 实现 ，Modbus 寄存 
俐 地 址 定义 见 表 6-10。 此 时 寄存 器 的 地 址 就 是 相应 的 参数 号 但 (注意 偏 移 1 位 )。 例 如 ， 要 
修改 变频 器 参数 P043 | Minimum Freq] ] ， 则 将 寄存 器 地 址 设置 为 P044。 

表 6-10 Modbus 寄存 器 地 址 定义 

寄存 器 地 址 (十 进 制 ) 相 应 位 说 明 
0 1 = 停止 ,0 = 不 停止 
1 1 = 启动 ,0 = 不 启动 
2 1 = 慢 进 ,0 = 不 慢 进 
3 1 = 清除 错误 ,0 = 不 清楚 错误 
















































































Ey 00 = 无 命令 设置 ;01 = 正 转 设置 ;02 = 反 转 设置 

11 = 无 命令 设置 

6,7 未 使 用 

da 00 = 无 命令 设置 ;01 = 使 能 加 速度 1 

I 10 = 使 能 加 速度 2;11 = 保持 所 选 加 速度 
8193( 逻辑 命令 字 ) 00 = 无 命令 设置 ;01 = 使 能 减速 度 1 


11,10 l SN ! 
02 = 使 能 减速 度 2;11 = 保持 所 选 减速 方式 


000 = 无 命令 设置 





























001 = 频率 源 = P038[ Speed Source ] 





010 = 频率 源 = A069[ Internal Freq ] 





011 = 频率 源 = 通 信 ( 地 址 8193 ) 




















14 ,13 ,12 
100 = A070[ Preset Freq 0 ] 
101 = A071 [ Preset Freq 1 |] 
110 = A071 Preset Freq 2 | 
111 = A073[ Preset Freq 3 | 
15 1 = MOP 减少 ,0 = 不 减少 








十 进 制 频率 输入 值 (注意 :对 于 PowerFlex4 4M&40 ,十 进 制 数 中 包含 1 个 已 固定 的 小 
8194( 速 度 给 定 值 ) 数 点 。 例 如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 10. 0Hz; 对 于 PowerFlex400 ,十 进 制 数 中 
包含 2 个 已 固定 的 小 数 点 ,例如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 1. 0Hz) 























































































































0 1 = 准备 好 ,0 = 未 准备 好 

1 1 = 运行 状态 ,0 = 没有 运行 

2 1 = 正 转 命令 ,0 = 反 转 命令 

3 1 = 正 转 状 态 ,0 = 反 转 状态 

4 1 = 加 速 状态 ,0 = 非 加 速 状态 

5 1 = 减速 状态 ,0 = 非 减 速 状态 

6 1 = 警告 ,0 = 无 警告 
8449 逻辑 状态 字 ) 7 1 = 故障 状态 ,0 = 非 故 障 状态 

8 1 = 达到 速度 参考 值 ,0 = 未 达到 速度 参考 值 

9 1 = 速度 参考 值 由 通信 端口 控制 

10 1 = 操作 命令 由 通信 端口 控制 

11 1 = 参数 处 于 锁定 状态 

12 数字 输入 1 状态 

13 数字 输入 2 状态 

14 ,15 未 使 用 

十 进 制 频率 反馈 值 (注意 :对 于 PowerFlex4 4M&40 ,十 进 制 数 中 包含 1 个 已 固定 的 小 

8452( 速度 反馈 值 ) 数 点 。 例 如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 10. 0Hz; 对 于 PowerFlex400 .525 ,十 进 制 











数 中 包含 2 个 已 固定 的 小 数 点 ,例如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 1. 0Hz) 
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注意 ， 寄 存 带 地 址 偏 移 量 为 1， 例 如 ; 逻辑 命令 的 寄存 融 地 址 是 8192， 而 实际 操作 中 就 
要 设置 为 8193。 


6.5 PanelView Component 应 用 


PanelView Component 人 机 界面 解决 方案 的 特点 主要 体现 在 它 的 设计 与 开发 环境 上 。 

1) 直接 通过 浏览 器 Microsoft Internet Explorer 7. 0 zk Mozilla FireFox 连 线 。 

2) 无 需 在 计算 机 上 安装 其 它 软 件 ,， 在 CCW 软件 中 可 以 对 触摸 屏 进 行 设计 和 开发 。 

3) 特别 方便 于 技术 工程 师 进 行 现场 诊断 或 修改 ， 主 要 体现 在 : 

o 所 建 即 时 显示 ; 

e 在 设计 或 组 态 时 自动 地 配合 PanelView 固件 ; 

e 不 会 再 有 软件 不 配 的 情况 出 现 ; 

e 无 需 再 有 升级 软件 的 烦恼 。 

在 本 节 中 ， 结 合 本 草 要 设计 的 速度 控制 系统 ， 介 绍 PVC 600 的 使 用 方法 和 设计 步骤 。 
PVC 600 的 结构 如 图 6-12 所 示 ， 它 的 端口 说 明 见 表 6-11 。 





78 
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图 6-12 PVC 600 的 结构 
表 6-11 PVC 600 端口 说 明 













































































序 号 Hi jË 序 号 描述 
1 触摸 显示 屏 6 USB 设备 端口 
2 24V 直流 电源 输入 T 状态 诊断 LED 指示 灯 
3 以 太 网 端口 8 可 更 换 式 实时 时 钟 电池 
4 RS-422 或 RS-485 端口 9 USB 主机 端口 
5 RS-232 $ H 10 安全 数字 (SD ) 卡 插 槽 


6.5.1 设置 PanelView Component 600 的 IP 地 址 


1) 本 项 目 中 计算 机 与 终端 设备 采用 以 太 网 通信 ， 触 摸 屏 开 机 时 首先 进行 一 系列 的 自 
检 ， 然 后 显示 初始 界面 ，PVC 600 上 自 检 过 程 如 图 6-13 所 示 。 
2) 进入 组 态 界面 ， 此 时 根据 需要 选择 适合 的 语言 ， 如 图 6-14 所 示 。 
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Main Main 


Current Application 
File Manager 'i1 Hl i mHuUD i Bip ; 


AU Demo _ Master RM 


©2008 Rockwell Automation Inc E | 
All Rights R 4 S ommumniicauon 


Configuration Language 


startup Application 

portuquës 
Françaix 
Italiano 
Deutsch 
Español 


Display 


Date and Time 


Reset Terminal 
ystem Information 





图 6-13 PVC 600 自 检 过 程 图 6-14 组 态 界面 


3) 点 击 “Communication” 选项 ， 选 择 “Ethernet Setting”， 如 图 6-15 所 示 。 如 果 DHCP 
使 能 ，PanelView Component 可 自动 获取 IP 地址， 如 图 6-16 所 示 。 如 果 DHCP 禁止 ， 必 须 手 
动 设置 耳 地 址 。 下 面 介绍 如 何 手动 设置 卫 地 址 ， 点 击 “Set Static IP Address” 设 置 PVC 600 
的 IP 地 址 ， 如 图 6-17 所 示 ， 设 置 完成 的 静态 IP 如 图 6-18 所 示 。 注 意 保 证 与 计算 机 的 下地 
址 在 同一 网 段 内 。 


Main Ethernet Settings 


File Manager File Manager IP Mode: DHCP 


IP Address: 169.254.4.192 
Commumication Communication 


pPVe600 TEGi Mask: 255.255.0.0 


tartup Application startup Application 


Galeway: 0.0.0.0 


Display 
Set Static IP 
Disable DHCP Rokitass 
Date and Time 


ystem Information 


Display 


Ethernet Settings 
jate and Time 


USB Settingx 





ystem Information 
— 





图 6-15 点击 Communication 图 6-16 “自动 获取 IP 地 址 


Static IP Address 


Static IP Address 


File Manager 
IP Address: 192.168.100.20 
Commumication 
I APppiication Mask: 255.255.255.0 I 


c Display 
—— Galeway: 192.168.100.1 
Date and Time Date and Time 
;ystem Information yxtem Information s | 


图 6-17 设置 静态 IP 地 址 图 6-18 设置 完成 的 静态 IP 地 址 
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在 Microsoft Internet Explorer 7. 0 或 者 Mozilla FireFox 浏览 硕 中 ， 输 入 PVC 600 设置 好 的 
IP 地 址 192. 168. 100. 20 ， 如 图 6-19 所 示 ， 即 能 弹出 PanelView Component 界面 。 至 此 就 完成 
了 PVC 600 与 计算 机 的 连接 。 





f`` PanelYView Explorer Startup 一 Windows Internet Explorer 








图 6-19 输入 IP 地址 
6.5.2 创建 应 用 项 目 


点 击 “创建 & 编辑 ”选项 ， 进 入 画面 编辑 窗口 。 

1. 设置 选项 

点 击 “ 设 置 ”选项 ， 该 选项 的 设置 将 对 该 项 目 中 的 所 有 画面 产生 作用 ， 属 于 全 局 设置 。 
它 包 括 两 部 分 ,一 部 分 是 开发 阶段 界面 设置 ， 如 图 6-20 所 示 ; 为 一 部 分 是 运行 阶段 界面 设 
置 ， 如 图 6-21 所 示 。 


















只 有 在 选中 该 设置 时 ， 在 终端 上 初次 装载 该 应 用 程序 时 才 应 用 “显示 和 
全 局 应 用 程序 设置 输入 设备 ”下 的 设置 。 

验证 过 滤器 : 初次 装载 时 设置 终端 [ 

画面 页 

缺 省 字体 大 小 : 显示 

esmee [| AR — 1 
REFRE 对 比 度 L |] 

RAF: 习 划 人 PEFfxe[ — — — |] 
缺 省 字体 粗 体 : o 屏幕 保护 程序 im 时 | |] 

缺 省 字体 斜体 :中 输入 设备 

缺 省 字体 下 划 线 : 口 按键 重复 速率 :| | 

缺 省 字体 颜色 [ | 按键 重 复 iE 时 |  ] 

图 6-20 开发 阶段 界面 设置 图 6-21 运行 阶段 界面 设置 





2. 通信 设置 

PVC600 提供 了 多 种 通信 端口 ， 可 以 通过 CIP (Common Industrial Protocol), DF1 协议 和 
DH-485 协议 进行 通信 。 

首先 介绍 如 何 使 PanelView Component Terminal 与 Micro850 控制 器 通过 以 太 网 建立 通信 
连接 的 步骤 如 下 : 

1) 点 击 “ 通 信 ” 打 开通 信 组 态 窗口 。 

2) 选择 “协议 ”下 的 以 太 网 ， 在 以 太 网 后 面 的 下 拉 框 中 包括 很 多 三 家 定义 的 以 太 网 通 
信 协 议 ， 在 此 选择 Allen-Bradley CPP， 如 图 6-22 所 示 。 

3) 在 “控制 器 设置 ”选项 中 进行 下 面 3 个 操作 : 接受 默认 的 控制 器 名 称 或 者 手动 输入 
控制 项 名 称 〈PLC-1); 选择 控制 硕 类 型 为 Micro800; f À Pë B| #% BJ IP 地 址 ， 如 图 6-23 
所 二 
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设置 通讯 


vy Obha F° (Ë 





== ru 265sziEEEE 
苏 议 
O 半 行 Allen-Bradley CIP 





© 以 太 网 Allen-Bradley CIP 
Allen-Bradley CIP 

RhE Allen-Bradley SLC/PLC k. 

Allen-Bradley MicroLogix/ ENI 

Modbus 

Mitsubishi 

PanelVi¢Siemens TCP/IP 

— Simatic 505 

GE 

协议 级 没有 GE Global Data 

KkutomationDirect EBC 

控制 器 AutomationDirect ECOM 
ANER EtherTRAK 

Omron FINS 











图 6-22 ”选择 Allen-Bradley CIP 图 6-23 ”控制 器 设置 


3. 创建 标签 

在 PVC 600 的 编程 中 ， 标 签 起 到 了 “纽带 ”的 关键 作用 。 它 使 PVC 600 中 的 变量 和 控 
制作 的 数据 地 址 一 一 对 应 起 来 ， 这 样 通过 PVC 600 可 以 对 PLC 的 数据 地 址 进行 监控 。 

PVC 600 中 有 很 多 种 类 的 标签 ， 最 主要 的 是 写 标签 和 读 标 签 。 写 标签 就 是 将 PVC 600 相 
应 变量 的 值 写 到 控制 咒 中 ， 因 此 与 按钮 、 数 据 输 入 控件 对 应 的 标签 大 多 为 写 标 签 。 读 标签 就 
是 将 控制 豆 相 应 数据 地 址 的 值 读 到 PVC 600 的 相应 变量 中 ， 以 完成 数据 的 显示 ， 因 此 与 图 
形 显示 、 数 据 显 示 控 件 对 应 的 标签 大 多 为 读 标 签 。 指 示 带 标签 的 用 法 与 瞬 动 按钮 很 相似 。 当 
指示 需 标 签 与 写 标 签 地 址 相同 时 ， 按 下 按钮 ， 按 钮 的 状态 改变 值 会 通过 指示 顺 标 签 直接 表示 
出 来 ; 当 指示 需 标 签 与 写 标 签 地 址 不 同时 ， 按 下 按钮 ， 按 钮 的 状态 改变 值 要 从 指示 需 标 签 的 
地 址 中 读 取 。 

PVC 600 的 变量 按照 功能 可 分 为 外 部 变量 、 内 存 变 量 、 系 统 变 量 和 全 局 连接 。 外 部 变量 
和 内 存 变量 的 数据 来 源 不 同 ， 外 部 变量 的 数据 来 源 是 由 外 部 设备 提供 的 ， 如 PLC 或 其 他 设 
备 ， 内 存 变量 的 数据 来 源 是 由 PVC 600 提供 的 ， 与 外 部 设备 无 关 。 系 统 变量 是 PVC 600 提 
供 的 一 些 预 定义 的 中 间 变 量 。 每 个 系统 变量 均 有 明确 的 意义 ， 可 以 提供 现成 的 功能 ， 系 统 变 
量 由 PVC 600 自动 创建 ， 组 态 人 员 不 能 创建 系统 变量 ， 但 可 使 用 由 PVC 600 创建 的 系统 变 
量 ， 系 统 变 量 以 “$ ”开头 ， 以 区 别 于 其 他 变量 。 

点 击 “标签 ”选项 ， 进 入 创建 标签 界面 ， 选 中 “外 部 ”点 击 “ 添 加 标签 ”按钮 添加 标 
签 ， 创 建新 的 标签 名 ， 并 选择 数据 类 型 、 标 签 对 应 的 地 址 及 控制 器 ， 标 签名 称 必 须 和 速度 控 
制 系统 实例 中 控制 器 的 变量 名 称 相对 应 如 图 6-24 所 示 。 如 果 只 有 一 个 控制 器 ， 那 么 “Con- 
troller” 中 默认 为 “PLC-1”， 创 建 完成 的 标签 如 图 6-25 所 示 。 
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FEAH | 数据 类 型 地 址 Jë Bls 

1 [TAG0001 RE Start IPLC-1 
| 2 TAG0002 | 厕 东 型 Stop0 PLC-1 
上 TAG0003 | 而 不 型 Forward IPLC-1 
4 TAG0004 Wr [Reward PLC-1 

5 (TAG0005 OB Start flag PLC-1 
| 6 TAG0006 | 而 汞 型 [Stop flag PLC-1 
[ 7 TAG0007 | 布下 型 Forward flag PLC-1 
| 8 TAG0008 布尔 型 Reward flag PLC-1 
| 9 TAG0009 32 位 整数 Freq PLC- 








图 6-25 创建 完成 的 标签 
6.5.3 创建 界面 


PVC 600 中 按钮 分 为 四 种 类 型 : 瞬 动 ( Momentary )、 保 持 ( Maintained ) 、 锁 存 
(Latched) 和 多 态 (Multistate ) 。 

1) 瞬 动 按 钮 : 按 下 时 改变 状态 〈 断 开 或 闭合 ) ， 松 开 后 返回 到 其 初 值 。 

2) 保持 按钮 : 按 下 时 改变 状态 ， 松 开 后 保持 改变 后 的 状态 。 

3) 锁 存 按钮 : 按 下 后 就 将 该 位 锁 存 为 1， 者 要 对 该 位 复位 必须 由 握手 位 (Handshake 
Tag) 解锁 ， 握 手 位 的 设 定 在 该 按钮 的 属性 中 进行 。 

4) 多 态 按钮 : 有 2 ~16 种 状态 。 每 次 按 下 并 松 开 后 ， 它 就 变 为 下 一 状态 。 在 到 达 最 后 
一 个 状态 之 后 ， 按 钮 回 到 初 值 。 

触 点 类 型 : 

1) ØF ALA (Normally Open Contacts): 23848 0 为 初 值 ， 按 下 后 变 为 1 。 

2) WAARA (Normally Close Contacts): 逻辑 值 1 为 初 值 ， 按 下 后 变 为 0。 

1. 创建 控制 界面 

界面 用 于 控制 电动 机 转速 ， 手 动 控制 与 自动 控制 的 切换 以 及 验证 操作 人 员 是 否 有 权 登 录 
相应 权限 。 

1) 点 击 “1-Screen”， 弹 出 1-Sereen 界面 如 图 6-26 所 示 ， 界 面 序号 前 有 黑色 的 圆 点 表示 
运行 时 的 初始 界面 。 点 击 “ 添 加 ”创建 新 的 界面 ,重复 上 面 的 操作 创建 需要 的 界面 。 

2) 点 击 “1-Screen”,， 创建 电 动机 起 动 按 钮 ， 打 开 输 入 控件 。 输 入 控件 含义 见 表 6-12。 
点 击 “ 了 瞬时 按钮 ” ， 搜 到 界面 合适 的 位 置 上 ， 双 击 该 按钮 ， 设 置 按钮 状态 属性 ， 如 图 6-27 所 
示 。 然 后 点 击 右边 属性 窗口 的 “连接 ”选项 设置 按钮 属性 ， 在 写 标签 窗口 下 拉 框 中 选择 
TAG0001 (起 动 电 动机 ) 标签 ， 如 图 6-28 所 示 。 在 可 见 性 标签 窗口 下 拉 框 中 选择 TAGC0001 
(起 动 时 可 见 ) 标签 ， 如 图 6-29 所 示 。 
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控件 名 称 


mau x 
IL % % N 9 页 XL X T G 


@1 - Screen_1 2 





| 2 -Screen 2 F 
3 -Screen_3 


= 
- 


1001 - Diagnostics 











图 6-26 1-Screen 界面 
R 6-12 输入 控件 含义 
含 义 


















































瞬 动 按钮 按 下 时 改变 状态 ( 断 开 或 闭合 ) , 松 开 后 返回 到 其 初 值 
保持 按钮 按 下 时 改变 状态 , 松 开 后 保持 改变 后 的 状态 
多 态 按钮 有 2~16 种 状态 。 每 次 按 下 并 松 开 后 , 它 就 变 为 下 一 状态 。 在 到 达 最 后 一 个 状态 之 后 ,按钮 回 到 初 值 
锁定 按钮 We 1 , 若 要 对 该 位 复位 必须 由 握手 位 ( Handshake Tag) 解锁 ,握手 位 的 设 定 在 该 按 
钮 的 属性 中 进行 
数字 输入 在 触摸 屏 上 点 击 该 控件 可 和 输入 数值 
字符 串 输 入 在 触摸 屏 上 点 击 该 控件 可 和 输入 字符 串 
数字 增 减 在 触摸 屏 上 点 击 该 控件 可 以 使 输入 的 数值 增 大 / 减 小 
列表 选择 器 列表 选择 控件 :此 控件 可 实现 从 主 列表 跳 转 到 各 个 分 列表 
键 向 上 、 向 下 、 回 车 按键 
转 至 界面 跳 转 至 某 一 特定 界面 
后 退 一 个 界面 返回 至 前 一 界面 
前 进 一 个 界面 跳 转 至 后 一 界面 
界面 选择 需 此 控件 可 实现 从 主 画 面 跳 转 到 各 个 分 界面 
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TAG0001 


指示 器 标签 : 


| 


可 见 性 标签: 


TAG0001 
TAG0002 
TAG0003 
TAG0004 
TAG0005 
TAG0006 
TAG0007 
TAG0008 
TAG0009 


$SysAlarmClearAllStatus 





图 6-28 ”设置 写 标签 图 6-29 设置 可 见 性 标签 





3) 创建 正 转 、 反 转 和 停止 按钮 ， 分 别 对 应 相应 的 标签 TAG0003、TAG0004 和 TAG0002。 





4) 添加 文字 注释 ， 指 示 电 动机 的 运行 状态 。 打 开 “ 绘 
图 工具 ” ， 如 图 6-30 所 示 ， 点 击 “ 文 本 ”， 点 击 “ 外 观 ” 选 
项 , 在 “文本 ”下 输入 名 称 “ 起 动 "， 并 设置 字体 如 图 6-31 
所 示 ; 将 它 的 可 见 性 标签 对 应 TAG0001。 同 样 添 加 文本 “ 停 

止 "、“ 正 转 ” 和 “ 反 转 ”。 将 它们 的 可 见 性 标签 分 别 对 应 到 
O TAG0003 和 TAG0004。 最 后 分 别 将 起 动 文本 与 停 
止 文本 重合 、 正 转 文本 和 反 转 文本 重合 。 值 得 一 提 的 是 ， 
PVC 允许 在 文本 中 插入 变量 ， 包 括 日 期 、 时 间 、 数 字 量 以 及 
字符 串 。 

5) 创建 电动 机 速度 的 数值 显示 ， 打 开 “ 显 示 ”， 点 击 
“数值 显示 ”， 搜 到 界面 合适 的 位 置 上 ， 点 击 右边 窗口 的 “ 格 
式 ” 选 项 ， 数 字 位 数 表示 显示 的 数字 的 个 数 ， 小 数位 数 表示 
小 数 点 后 的 位 数 ， 如 图 6-32 所 示 。 点 击 “ 连 接 ” 选 项 ， 在 读 
标签 窗口 下 拉 框 中 选择 相应 的 标签 

6) 创建 电动 机 速度 的 数值 输入 ， JJ WA A 











v 绘图 工具 


图 6-30 ”绘图 工具 控件 


“数值 输入 "， 搜 到 界面 合适 的 位 置 上 ， 太 击 石 边 属 性 窗口 的 “外 观 ”选项 ， 将 文本 颜色 设 
为 黑色 ;点击 右边 属性 窗口 的 “格式 ”选项 ， 设 定 调 速 的 范围 为 - 999999 ~ 999999 ， 小 数 














点 是 设 定 小 数 点 的 位 置 ， 固 定位 置 表示 设 定 固定 的 小 数 点 位 置 ， 





它 固 定 几 位 是 由 小 数位 数 中 


设置 的 数值 决定 的 ， 数字 域 宽 度 选项 定义 了 可 以 输入 的 数据 宽度 〈 数 据 的 位 数 ) ， 如 图 6-33 
所 示 。 点 击 “ 连 接 ” 选 项 ， 在 写 标 签 窗 口 下 拉 框 中 选择 TAG0009 ( 设 定 电动 机 速度 ) 标签 


指示 器 标 签 选 择 TAGC0009 ， 如 图 6-34 所 示 。 
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FER 
CE 


小 数位 数 : 


充 
分 隔 符 : 
数 格式 : 


填充 : 


š 


使 用 la = 首选 项 


负 








图 6-31 设置 文本 图 6-32 ”格式 选项 


v" E 
=== 


Ë 


TAG0009 


指示 器 标签: 


TAG0009 


标 
通知 标签: 
手 标签 


E 


标 





负数 格式 : 





图 6-33 ”格式 选项 图 6-34 数值 输入 控件 连接 的 设置 


7) 创建 登录 按钮 和 退出 按钮 打开“ 进 阶 ”， 如 图 6-35 所 示 ， 点 击 登录 按钮 ， 搜 到 界 
面 合适 的 位 置 上 ， 用 同样 的 方法 创建 退出 按钮 。 

8) 创建 屏 蒂 跳 转 按钮 ， 包 括 转 至 界面 ( 跳 转 至 茶 一 特定 屏幕 )、 后 退 一 个 界面 (返回 
至 前 一 屏幕 ) 、 前 进 一 个 界面 〈 跳 转 至 下 一 屏幕 ) 和 界面 选择 絮 (界面 列表 选择 控件 ) 4 个 
按钮 。 打 开 “ 输 入 ”， 选 择 “ 转 至 界面 ” ， 点 击 “ 外 观 ” 选 项 ,在 “文本 ”下 输入 要 跳 转 屏 
幕 的 名 称 “ 主 界面 ” ， 可 对 字体 进行 设置 ， 如 图 6-36 所 示 。 点 击 “ 浏 览 ” 选 项 ， 选 择 要 跳 
转 的 界面 ， 如 图 6-37 所 示 。 
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配方 保存 





图 6-36 字体 设置 选项 图 6-37 ”选择 要 跳 转 的 画面 


2. 创建 趋势 图 界面 

趋势 图 可 以 对 数据 的 变化 过 程 进行 监视 有 利于 捕捉 快速 变化 的 数据 ， 可 以 对 采集 的 数 
据 形 成 的 曲线 进行 历史 数据 分 析 。 本 界面 中 的 趋势 图 主要 是 采集 电动 机 的 转速 ， 对 电动 机 的 
转速 进行 监视 ， 步 又 如 下 : 

1) 创建 一 个 界面 ， 命 名 为 “Trend”， 创 建 趋势 图 监视 当前 电动 机 的 速度 。 打 开 “ 显 
示 ”， 点 击 “ 趋 势 ”"， 双 击 进 入 记录 笔 组 态 界 面 ， 选 择 要 进行 监视 的 标签 ， 这 里 选择 给 定 频 
率 标签 ， 即 TAC0005 ， 如 图 6-38 所 示 ， 该 界面 可 对 曲线 的 属性 进行 设置 ,包括 曲线 颜色 ， 
选择 实 线 或 虚线 以 及 曲线 的 宽度 设置 。 


属性 


AG0005 





图 6-38 ”记录 笔 组 态 界 面 
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2) 点 击 右边 窗口 的 “趋势 ”选项 ， 设 置 的 参数 如 图 6-39 所 示 。 
3) 创建 跳 转 至 主 界面 控件 。 完 成 后 的 趋势 图 界面 如 图 6-40 所 示 。 


| iË: 











图 6-39 趋势 图 选项 图 6-40 完成 后 的 趋势 图 界面 


3. 创建 报警 界面 

PVC 作为 现场 监控 设备 ， 报 警 功 能 要 求 及 时 、 准 确 。 在 “ 
报警 触发 句 、 报 警 类 型 和 报警 信息 。 =s 

1) 打开 “报警 ”选项 ， 点击 “添加 报 
警 ”"， 设 置 报警 条 。 这 里 设 定 了 高 速 报警 和 低 
速 报警 。 在 “触发 硕 ” 下 选择 报警 触发 的 标 
签 ， 点 击 “ 报 警 类 型 ”， 有 数值 型 和 状态 位 型 
两 种 报警 方式 ， 若 选 数值 型 报警 ， 表 示 该 值 
就 是 触发 报警 的 数值 ， 否 选 状态 位 型 报警 ， 
该 值 的 含义 是 一 个 偏 移 地 址 ， 本 示例 中 选择 
数值 型 。 “边沿 检测 ”包括 上 升 沿 、 下 降 洛 、 
电 平 触发 。 在 “信息 ” 栏 中 ， 输 入 报警 。 

2) 打开 “界面 ”窗口 ， 创 建 报警 列表 。 打 开 “ 进 阶 ”， 点 击 “ 报 警 列 表 ”， 接 受 默 认 
设置 即 可 。 在 报警 列表 下 创建 回 上 、 向 下 、 回 车 按键 。 

3) 创建 跳 转 至 主 界面 控件 。 完 成 后 的 报警 界面 如 图 6-41 所 示 。 

4. 创建 管理 员 界 面 

管理 员 界 面 主要 完成 对 设备 信息 的 显示 ， 跳 转 至 组 态 界面 及 对 登录 人 员 密 码 的 设置 。 

1) 创建 时 间 显 示 文 本 。 打 开 “ 绘 图 工具 ” ， 点 击 “ 文 本 ”， 拖 搜 到 界面 的 顶部 ， 双 击 
它 ， 上 点击“ 时间 ”， 插 人 时 间 变 量 ， 如 图 642 所 示 。 然 后 进行 同样 的 操作 ， 创 建 日 期 显示 文 
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图 641 完成 后 的 报警 界面 
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本 ， 只 需 点 击 “日 期 ” ， 插 入 日 期 变量 ， 如 图 6-43 所 示 。 短 日 期 格式 定义 缩写 的 日 期 显示 ， 
如 57Z12/2010， 长 日 期 格式 定义 完整 的 日 期 格式 ， 如 Wednesday，May，2010。 利 用 同样 的 方 
法 可 以 在 文本 中 插入 字 符 串 变量 以 及 离散 量变 量 ， 这 里 不 再 缆 述 。 


选择 种 时 间 格 式 : Mana ~ 





图 6-42 插入 时 间 变 量 


图 6-43 ”插入 日 期 变量 


2) 创建 跳 转 至 主 界面 控件 ， 同 样 的 操作 可 创建 跳 转 至 安全 界面 以 及 跳 转 至 组 态 界面 。 


5. 创建 安全 界面 


PVC 600 为 用 户 提供 安全 机 制 属性 设置 ， 可 以 对 操作 权限 进行 分 级 ， 比 如 操作 员 对 操作 
员 站 进行 基本 操作 ， 不 能 对 控制 系统 设 定 参数 进行 修改 ;而 管理 员 可 对 工程 师 站 的 部 分 控制 
系统 设 定 参数 〈 非 核心 部 分 ) 进行 修改 ， 适 时 地 调整 工艺 运行 策略 。 

1) 打开 “安全 ”选项 ， 创 建 用 户 。 上 点击“ 添加 用 户 ” 选 项 ， 如 图 644 所 示 ， 添 加 用 
户 名 称 OPER、 用 户 密码 及 确认 密码 , “密码 ” 栏 下 包括 重新 设置 和 可 修改 ， 重 新 设置 定义 
重新 设置 密码 ， 密 码 可 修改 定义 是 否 允 许 修改 密码 ， 打 “vv ”表示 允许 修改 ， 否 则 表示 禁 
止 。“ 权 限 ” 定 义 权 限 ， 点 击 “ 添 加 权限 ”添加 操作 员 权限 和 管理 员 权 限 ， 用 户 可 以 根据 实 
际 需 要 创建 不 同 的 权限 ， 也 可 以 删除 不 需要 的 权限 ， 点 击 “删除 权限 ” 即 可 。 用 同样 的 方 





法 创建 用 户 ADMIN ， 创 建 完 成 的 用 户 界 面 如 图 645 
所 示 。 

2) 创建 安全 界面 ， 命 名 为 “6-Security”。 打 开 
“ 进 阶 ”， 创 建 启动 /禁止 密码 按钮 ， 点 击 “ 启 用 / 禁 
止 安全 ”， 双 击 ， 如 图 646 所 示 。 设 置 按钮 状态 属 
性 ， 状 态 1 为 启动 密码 功能 ， 状 态 2 为 禁止 启动 密码 
功能 。 创建 重 新 设置 密码 按钮 ， 该 按钮 适用 于 用 户 忘 
记 密 码 的 情况 ， 可 以 通过 该 按钮 在 不 知道 原始 密码 的 
情况 下 重新 设置 密码 ， 点 击 “ 重 设 密码 ”， 接 受 默认 
的 设置 信息 即 可 。 创 建 改变 密码 按钮 ， 点 击 “ 修 改 密 
人 码 ”， 接 受 默认 的 设置 信息 即 可 。 














安全 - 添加 用 户 


用 户 名 : OPER 
添加 密码 : o 
确认 密码 : e 
密码 可 修改 : @ = ° = 


图 644 添加 用 户 





图 646 启动 /禁止 密码 按钮 状态 设置 
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3) 创建 跳 转 至 主 界面 控件 ， 同 样 的 操作 可 以 创建 跳 转 至 管理 员 界 面 。 完 成 后 的 安全 界 


面 如 图 647 所 示 。 

4) 设置 各 个 界面 的 权限 ， 点 击 
“Trend”， 打 开 右 边 窗口 的 “界面 ” 选 
项 ， 在 访问 权限 下 拉 框 中 选择 权限 为 
OPERATOR。 同 样 的 操作 可 以 把 其 他 界 
面 的 访问 权限 设 为 ADMINISTRATOR, 
用 户 可 以 根据 现场 需要 对 不 同 界 面 的 权 
限 进行 不 同 的 设置 。 

5) 确认 项 目 。 在 运行 一 个 项 目 之 
前 ， 必 须 对 该 项 目 进 行 校 验 。 通 过 校 验 
可 以 检测 出 项 目的 错误 和 警告 信息 ， 用 
户 可 根据 提示 信息 进行 改正 。 在 工具 栏 








中 点 击 “| ËEJ ，， 如 果 项 目 校 验 后 天 





12:00:00 AM 
Saturday, December 30, 1899 
Current User: * 
User Rights: * 


图 6-47 完成 后 的 安全 界面 


错误 提示 ， 校 验 结果 和 窗口 如 图 648 所 示 ; 如 果 项 目 校 验 后 检测 到 错误 时 ， 校 验 结果 窗口 如 





图 649 所 示 ， 该 窗口 可 对 错误 和 和 警告 信息 进行 描述 。 


没有 要 报告 的 警告 或 错误 。 
“ 应 用 程序 已 修改 。 请 保存 应 用 程序 。 





图 6-48 ” 校 验 无 错误 窗口 


Dy jma 消息 
45 | 警告 | 在 画面 Screen_ 1 上 ， 对 象 Key 4 和 NumericlncDec 2 重要 ° 
45 |85 在 画面 Screen 1 上 ， 对 象 Key 5 和 NumericlncDec 2 重要 ° 


4005 (ss i 则 应 用 程序 必须 包含 至 少 一 个 以 上 的 “ 转 至 


启动 画面 不 能 被 设置 安全 保护 。 


* 应 用 程序 已 修改 。 请 保存 应 用 程序 。 


图 6-49 校 验 发 现 错误 窗口 





除了 通过 浏览 絮 直 接 进 入 触摸 屏 的 内 部 的 编辑 界面 对 触摸 屏 进行 编辑 外 还 可 以 在 CCW 
软件 中 直接 对 PVC 600 进行 设计 开发 。 因 为 两 者 的 步骤 和 界面 大 都 类 似 , 就 只 介绍 两 者 不 同 


之 处 。 














在 CCW 软件 中 编写 完 程序 后 ， 可 以 直接 在 CCW 软件 右 侧 栏 “Graphic Terminals” 选择 
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对 应 的 触摸 屏 的 型 号 。 双 击 左 侧 功能 树 中 的 触摸 屏 图 标 ， 即 可 进入 PVC 600 的 组 态 界 面 。 
如 同 第 一 种 方法 对 PVC 600 进行 通信 设置 并 双击 左 侧 功能 树 中 的 “Tags” 进 行 标签 链 





接 。 同 样 要 求 标 签 要 和 控制 器 中 的 变量 对 应 ， 即 单 击 “Address” 中 的 过 ， 并 在 弹出 的 
“Global Variables”( 全 局 变量 ) 中 选择 相对 应 的 变量 名 称 ， 如 图 6-50 所 示 。 界 面 设置 同 第 
一 种 方法 类 似 ， 此 处 不 做 介绍 。 


[Add | |Delste| undo | [Redo] | Uzer Global Variables - Micro850 


| Tag Name Data Type Address Controller 





b TAG0001 Boolean |Start0 gac 1 








图 6-50 ”添加 标签 地 址 


“对 于 ，CCW 7.0 来 说 这 一 过 程 变 得 更 加 方便 。 可 以 在 CCW 中 直接 对 PVC 600 进行 组 
D, 编译， 下 载 。 

即 在 CCW 中 屏 的 面 面 进行 编辑 之 后 ， 在 左 侧 “ 功 能 树 ” 的 PVC 600 处 单 击 右键 ， 选 择 
“Download” ， 并 输入 对 应 的 IP 地 址 即 可 将 编辑 好 的 画面 下 载 到 触摸 屏 中 。 如 图 6-51，6-52， 
6-53 所 示 。” 


PvcApplicati - = 
m P | Validate 
: EAA < Tags asss 




















Graphic Terminal IP Address 








iG) Aarm Shon- WU] Download 
| š: ! Generate Report | 
| Si F ait Change Catalog 
=- Screen % Delete 
Bi seems | Download requires graphic terminal to have frmware 180 or later, 
图 6-51 直接 下 载 图 6-52 输入 IP 地址 





Show output from: | Graphic Terminal 一 


Connecting to graphic termirnal...Suceceeded 
Freparine dewice for download. This may take some time to execute... 





图 6-53 ”下 载 成 功 
6.6 速度 控制 系统 设计 


本 章 的 第 一 节 讲 述 了 速度 控制 系统 的 硬件 连接 ， 本 节 主 要 讲述 速度 控制 系统 的 设计 。 本 
系统 通过 触摸 屏 PVC 600 来 控制 Micro850 控制 器 癌变 频 器 PowerFlex 525 发 出 指令 ， 从 而 控 
制 电动 机 的 运行 方式 和 运行 速度 。 整 个 速度 控制 系统 的 设计 主要 包括 以 下 两 个 部 分 : 

1) 变频 器 控制 (DRIVE CTRL) ， 它 是 整个 程序 设计 最 核心 的 部 分 。 

2) PanelView Component 600 画面 制作 。 

整个 系统 的 设计 思路 为 : 在 编写 程序 之 前 ， 首 先 要 完成 控制 器 、 变 频 器 和 触摸 屏 之 间 在 
通信 时 所 需要 的 设置 ， 触 摸 屏 PVC 600 和 控制 器 Micro850 使 用 以 太 网 进行 CIP 通信 ; 控制 
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器 Micro850 和 变频 器 PowerFlex 525 使 用 基于 RS-485 的 Modbus 协议 通信 。 接 着 设计 变频 器 
的 控制 程序 ， 主 要 通过 MSG 指令 来 控制 电动 机 的 运行 方式 和 运行 速度 。 然 后 设计 屏幕 画面 。 
在 设计 屏幕 画面 的 时 候 将 添加 的 标签 和 控制 程序 中 的 控制 变量 和 反馈 变量 对 应 起 来 ， 然 后 再 
把 相关 的 按钮 和 文本 与 相应 的 标签 关联 ， 最 终 达 到 通过 触摸 屏 来 控制 电动 机 的 运行 方式 和 运 


行 速度 的 目的 。 


1. 变频 器 的 控制 





首先 建立 编写 程序 所 需要 的 变量 ， 




















见 表 6-13。 建 立 变量 以 后 ， 按 照 前 面 


章节 介绍 的 方法 


创建 程序 ， 并 建立 MSG MODBUS 指令 梯级 ， 由 于 这 些 内 容 在 前 面 的 控制 器 通信 中 已 经 介 
绍 过 了 ， 这 里 不 再 缆 述 。 


表 6-13 速度 控制 系统 程序 变量 列表 





























































































































































































































变 m 作 J 设 定 值 
canclel 
errorl 
et MSG MODBUS 1 指令 的 各 项 参 设置 为 控制 器 通信 端口 5 工作 ,触发 方式 为 1,Modbus 指令 
DI _ lcfg 数 , 使 变频 器 控制 电动 机 正 转 人 
T = a 频 器 节点 地 址 为 100 ,变频 器 控制 字 设 为 18 
D1 _ laddr 
cancle2 
error2 
usss MSC MODBUS 2 指令 的 各 项 参 设置 为 控制 器 通信 端口 5 工作 ,触发 方式 为 0,Modbus 指令 
D2 _ lfg 数 ,使 变频 器 控制 电动 机 反 转 E st te eA 
节点 地 址 为 100 ,变频 器 控制 字 设 为 34 
D2 _tcfg 
D2 _ laddr 
cancle3 
error3 
saom MSC MODBUS 3 指令 的 各 项 参 设置 为 控制 器 通信 端口 5 工作 ,触发 方式 为 1,Modbus 指令 
D3 _ cfg 数 ,用 来 给 变频 器 写 频 率 OA ln Ed en a s 
š a 节点 地 址 为 100 ,速度 初始 值 为 0, 起 动 后 通过 触摸 屏 设 定 
D3 _ laddr 
cancle4 
error4 
a usc MODBUS 4 指 仿 的 名 项 会 | 设置 为 榨 制 器 通信 端口 5 工作 ,触发 方式 为 0,Modbus 指令 
i 数 .用 来 停止 恋 频 器 为 6, 写 的 数据 的 长 度 为 1, 写 的 Modbus 地 址 为 8193 ,变频 器 
= 节点 地 址 为 100 ,变频 器 控制 字 设 为 1 
D4 _tcfg 
D4 _ laddr 
Start0 起 动 变频 器 初始 值 为 0 
Stop0 停止 变频 器 初始 值 为 0 
Forward 正 转 命 令 初始 值 为 0 
Rerward 反 转 命令 初始 值 为 0 








系统 的 程序 如 图 6-54 所 示 ， 通 过 触摸 屏 上 的 相应 按钮 可 以 控制 电动 机 的 起 动 、 停 止 ， 
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正 转 和 反 转 的 切换 。 在 程序 最 后 两 梯级 的 编写 目的 是 为 了 将 电动 机 的 运行 状态 表示 出 来 ， 以 
便于 在 屏幕 画面 设计 时 监控 电动 机 的 运行 状态 。 








图 6-54 电动 机 控制 程序 
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Q00 Foward Reward_ flag 
Q00 Reward Reward_ flag 


Forward_flag 


一 





图 6-54 电动 机 控制 程序 〈 续 一 ) 
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Q00 





Start_Flag 
— 
Q00 Stop_Flag 
— 





图 6-54 电动 机 控制 程序 ( 续 二 ) 
2. PVC 600 的 设计 


按照 上 一 节 的 步 又 创建 完成 的 画面 如 图 6-55 所 示 ， 其 中 起 动 与 停止 、 正 转 与 反 转 重合 
在 一 起 ， 电 动机 控制 运行 如 图 6-56 所 示 。 其 中 使 用 的 按钮 、 变 量 和 标签 对 应 关系 见 表 6-14。 


| 起 动 | 停止 | 频率 : | | 5: ja 
CA H F =i 


图 6-55 ”电动 机 控制 界面 图 6-56 电动 机 运行 界面 
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对 象 名 称 对 象 类 型 对 应 标签 对 应 标签 类 型 变 E 
起 动 按钮 瞬时 按钮 TAG0001 写 标 签 Start0 
停止 按钮 瞬时 按钮 TAG0002 写 标签 Stop0 

正 转 按钮 瞬时 按钮 TAG0003 写 标 签 Forward 

反 转 按钮 瞬时 按钮 TAG0004 写 标签 Reward 
频率 显示 数值 显示 TAG0005 读 标 签 Freq 
频率 增 减 数字 增 减 TAG0005 写 标 签 Freq 

正 转 状态 文本 TAG0006 可 见 性 标签 Forward _ Flag 
反 转 状态 文本 TAG0007 可 见 性 标签 Reward Flag 
起 动 状 态 文本 TAG0008 可 见 性 标签 Start _ Flag 
停止 状态 文本 TAG0009 可 见 性 标签 Stop _ Flag 














在 屏幕 上 按 下 起 动 按 钮 ， 梯 级 1 的 Start0 变 为 1，Q0.0 被 置 1。 此 时 按 下 正 转 按钮 ， 正 
转 标志 位 被 置 1， 开 始 向 变频 右 发 送 指令 ,但 是 此 时 的 频率 为 0， 电 动机 不 会 转 。 通 过 电动 
机 可 以 给 出 频率 ， 实 际 给 变频 顺 的 频率 为 屏 上 显示 的 数值 乘 以 0.01。 电 动机 开始 正 转 ， 屏 
上 会 显示 出 电动 机 正在 运行 ， 且 为 正 转 。 此 时 按 下 反 转 按钮 ， 电 动机 絮 会 减速 ， 然 后 开始 反 
转 ; 按 下 停止 按钮 ， 电 动机 就 会 停止 转动 。 








1. 已 知 PowerFlex 525 变频 器 中 ， 地 址 为 8192 的 寄存 右 是 变频 器 接收 控制 器 给 的 控制 命 
令 的 存放 地 址 ， 请 问 Micro 830 控制 器 通过 MSG MODBUS Jë Ç 25 88 l 68 FJ Pe il ap e hh, T: 
地 址 位 写 8192 是 否 正 确 ? 在 不 正确 该 如 何 填 写 地 址 ? 

2. PowerFlex 525 变频 器 中 速度 给 定 值 寄存 器 地 址 是 多 少 ” 状态 逻辑 字 和 速度 反馈 值 的 
寄存 器 地 址 是 多 少 ? 

3. MSG _ MODBUS 指令 需要 哪些 数据 类 型 的 数据 ? Micro850 控制 希 用 该 指令 通过 通道 5 
给 PowerFlex 525 变频 器 一 个 30Hz 的 速度 命令 ， 该 如 何 配置 指令 信息 ? 

4. 使 用 Micro 850 控制 器 如 何 实现 电动 机 速度 反馈 给 控制 器 使 用 (参考 HSC 指令 )? 














1. PC 能 否 通过 Micro 850 控制 器 的 串口 访问 组 态 的 2080-SERIALISOL 模块 ， 进 而 通过 
RS-485 通信 口 配置 变频 器 参 数 ? 
2. 通过 MSG _ MODBUS 指令 能 否 访 问 到 变频 右 的 电流 反馈 参数 ?如 何 实 现 ? 
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° 了 解 位 置 控 制 系统 的 结构 

o 了 解 Kinetix 3 驱动 器 的 结构 及 接线 

e° Kinetix 3 内 置 面板 操作 及 Ultraware 软件 设置 
° Kinetix 3 的 通信 设置 及 网 络 控制 

e° Kinetix 3PTO 功能 块 的 设置 及 使 用 

。 HSC 功能 块 的 使 用 

e 设计 位 置 控制 系统 
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7.1 位 置 控制 系统 结构 


以 Micro850 为 核心 的 位 置 控 制 系统 采用 PanelView ee 600 作为 人 机 界面 并 通过 
网 线 连接 到 控制 句 中 ， 用 以 太 网 与 控制 右 进 行 通信 ， 通 过 控制 K3 (Kinetix 3) 驱动 硕 控 制 
电动 机 运行 。 位 置 控制 系统 结构 如 图 7-1 所 示 。 














D Allen-Bradley 










PanelView C600 






























Micro850 控制 器 
1E 


@ AlonBradiey 





@ AlenBradiey 





























图 7-1 位 置 控制 系统 结构 


控制 器 可 以 通过 两 种 方式 来 控制 K3 驱动 带 : 第 一 种 是 在 K3 驱动 器 的 模式 设置 为 Follo- 
wer (跟随 ) 模式 时 ， 通 过 使 用 控制 器 的 一 个 本 地 输出 点 (本 次 实验 使 用 的 是 0.00 口 ) 利 
用 控制 句 中 的 PTO (Pulse Train Outputs) 向 驱动 器 中 脉冲 接收 端口 发 送 一 定 频率 的 脉冲 ， 根 
据 脉 冲 的 频率 和 个 数 来 精确 定位 电动 机 运动 的 位 置 ; 第 二 种 方式 是 通过 Micro850 的 能 入 式 
的 串口 通信 模块 2080-SERIALISOL， 此 通信 模块 即 支 持 RS-485 通信 协议 也 支持 RS-232 通信 
协议 。 本 节 将 模块 配置 成 RS-232 通信 口 ， 并 通过 Modbus RTU 协议 或 者 ASCI 协议 配置 K3 
驱动 右 系 统 参 数 ， 从 而 控制 电动 机 的 运行 。 

本 章 设 计 的 位 置 控制 系统 中 采用 了 HSC (High-Speed Counter) 高 速 计数 带 来 测量 PTO 
口 发 出 的 实际 脉冲 个 数 ， 作 为 控制 系统 的 反馈 信号 〈 本 次 实验 使 用 的 是 本 地 输入 点 工 00 ) ， 
以 此 来 实现 位 置 的 精确 定位 。 

本 次 控制 系统 的 单元 组 件 见 表 7-1。 
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R71 位 置 控制 系统 单元 组 件 





























组 件 目录 号 组 件 目录 描述 
2080-LC50-24QBB Micro850 :24V 直流 电源 ,24V 数字 输入 (14 个 ) ,晶体 管 输出 (10 个 ) 
1761-CBL-PM02 电缆 :连接 Micro850 的 RS-232 端口 与 触摸 屏 的 RS-232 端口 
2071-AP1 Kinetix 3 驱动 器 ,AC 230V , 单 相 ,1. 1A 
TL-A120P-BJ32AA 伺服 电动 机 ,0.086KW ,最 大 5000r/min 
2711C-T6T PanelView C600 触摸 屏 








7.2 Kinetix 3 {al JR 3 z) 8 





Kinetix 3 系列 伺服 驱动 器 是 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 为 小 型 机 顺应 用 提供 运动 控制 的 解决 方 
案 。Kinetix 3 系列 伺服 驱动 咒 可 以 为 复杂 程度 不 太 高 的 应 用 提供 相应 级 别 的 伺服 控制 。 驱 动 
屁 紧 竣 的 设计 ,使 它 成 为 所 需 功 率 小 于 1. 5kW， 有 瞬时 转 矩 在 12.55N - m 以 下 的 小 型 机 融 的 
理想 选择 。 

Kinetix 3 驱动 融 功 能 包括 在 线 振动 抑制 、 移 进 的 自 整 定 和 索引 功能 。 此 驱动 器 可 通过 
Modbus 或 其 数字 量 输入 对 64 个 预 设 位 置 进行 索引 定位 ， 还 可 以 使 用 UltraWare 软件 对 
Kinetix 3 进行 组 态 。UltraWare 是 一 球 可 在 因特网 上 下 载 的 免费 软件 ， 它 是 Kinetix IMa 
有 具 包 的 一 部 分 ， 用 于 加 速 诊断 过 程 。 它 可 以 一 次 组 态 多 个 轴 ， 还 可 以 整理 和 设置 参数 ， 它 还 
包含 一 个 内 置 示 波 带 ， 可 以 监视 各 种 变量 。 

Kinetix 3 系列 伺服 驱动 带 的 特点 如 下 。 

1. 合适 的 成 本 ， 恰 当 的 功能 

通过 串 行 通信 或 数字 量 WO， 最 多 对 64 点 位 置 进行 索引 定位 。 

灵活 的 控制 命令 接口 ， 可 以 通过 数字 量 或 模拟 量 IO、 脉 冲 和 Modbus-RTU 控制 驱动 器。 

2. 调试 简单 

包括 两 个 驱动 硕 在 线 时 可 以 进行 自动 调节 的 目 适 应 陷 波 滤 


























波 器 ， 从 而 消除 有 害 共振 和 拌 动 。 I 7 
自动 识别 电动 机 和 设置 增益 ， 简 化 了 起 动 过 程 ， 有 助 于 达 ， 
到 最 佳 效果 。 


3. 易于 使 用 和 维护 

Modbus-RTU 串 行 通信 可 以 实现 在 运行 期 间 通 过 控制 器 或 
HMI 更 改 驱 动 器 参数 的 功能 。 $ 

参数 被 归 类 ， 并 赋予 简明 易 懂 的 名 字 和 默认 值 。 

使 用 免费 软件 工具 UltraWare 对 驱动 器 进行 组 态 ， 并 可 以 复 
制 组 态 参 数 。 


7.2.1 Kinetix 3 号 动 占 人 三 件 连 线 


本 次 实验 选用 的 Kinetix 3 系列 伺服 驱动 器 的 具体 型 号 是 
2071-AP1 ， 该 驱动 器 的 外 观 如 图 72 所 示 。 图 72 K3 驱动 器 的 外 观 
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依据 上 图 的 标号 ， 该 驱动 器 上 的 各 个 端口 及 功能 见 表 7-2。 
表 7-2 ”驱动 器 端口 及 功能 













































































项 H 说 明 项 H 说 明 
1 左 / 右 与 上 /下 键 9 电动 机 反馈 ( MF) 
2 模拟 量 输出 (A. out) 10 输入 /输出 (LO) 
3 RS-485 通信 终端 开关 11 串 行 接口 (Comm0B) (下 ) 
4 输入 电源 (IPD) 12 串 行 接口 (Comm0A) (上 ) 
5 主 电 源 指示 灯 13 回 车 键 
6 劳 路 电源 (BC ) 14 模式 /设置 键 
7 电动 机 电源 (MP) 15 7 段 状态 指示 灯 
8 接地 接线 片 

















1. Kinetix 3 通信 口 硬 件 连 线 
本 次 实验 中 使 用 的 通信 口 为 上 表 中 的 12 号 串 行 接口 (Comm0A) ， 该 口 为 6 针 的 口 ,， E. 
体 引 脚 分 布 如 图 7-3 所 示 。 





Pinl Pin5 
图 7-3 FB4rEcLI5S|BIAr 46 
每 个 引 脚 的 含义 见 表 7-3 , 
R73 串 行 接口 引 脚 含 义 


























Comm0A 以 及 2071-Axx(A 系列 ) 2071-Axx(B 系列 ) 
Comm0B 引 脚 说 HJ 信 号 说 HJH 信 号 
1 RS-232 发 送 XMT RS-232 发 送 XMT 
2 RS-232 接收 RCV RS-232 接收 RCV 
3 保留 +5V DC +5V DC 
4 +5V 电源 接地 GND +5V 电源 接地 GND 
5 RS-485 + DX + RS-485 + DX + 
6 RS-485 - DX - RS-485 - DX - 














因为 Kinetix 3 使 用 RS-232 与 Micro850 进行 通信 ， 因 此 需要 用 到 六 根 引 脚 中 的 1、2、4 
号 引 脚 ， 并 且 需 要 将 2080-SERIALISOR 通信 模块 接 成 RS-232 通信 。 有 具体 的 接线 如 图 7-4 
所 示 。 

2. Kinetix 3 VO (IOD) 硬件 连 线 

Kinetix 3 驱动 器 中 除了 有 通信 接口 可 以 和 外 部 设备 进行 通信 ， 还 提供 了 50 个 引 脚 的 
0 接口 用 来 和 控制 器 进行 信号 传输 。 控 制 器 可 以 通过 该 IO 接口 实现 对 驱动 器 的 控制 ， 但 是 
在 进行 控制 之 前 需要 对 该 驱动 右 进 行 参数 配置 ， 具体 的 配置 方法 将 在 后 面 进行 介绍 。1/O 接 
口 引 脚 分 布 如 图 7-5 所 示 。 
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Pin 1 





2080-SERIALISOR 


2 3 1 Pin 6 
BEREA 
A Ekk 






Pin 25 





图 7-4 RS-232 通信 接线 图 7 


表 74 中 列 出 了 LO 口 各 个 引 脚 的 含义 。 
表 7-4 LO 接口 引 脚 含义 


5 LO0 口 引 脚 分 布 




































































































































































































































































引 脚 说 W 信 号 引 脚 说 HH 信 号 
1 24V 输入 +24V PWR 26 数字 量 输入 8 INPUT8 
2 24V 输入 +24V PWR 27 数字 量 输入 9 INPUT9 
3 数字 量 输入 1 INPUTI 28 数字 量 输入 10 INPUT10 
4 数字 量 输入 2 INPUT2 29 缓冲 编码 器 通道 A+ AM + 
5 数字 量 输入 3 INPUT3 30 缓冲 编码 器 通道 A - AM- 
6 数字 量 输入 4 INPUT4 31 缓冲 编码 右 通 道 B+ BM + 
7 数字 量 输入 5 INPUTS 32 缓冲 编码 器 通道 B - BM - 
8 数字 量 输入 6 INPUT6 33 缓冲 编码 器 通道 Z+ IM + 
9 数字 量 输入 7 INPUT7 34 缓冲 编码 器 通道 Z - IM - 
10 急 停 ESTOP 35 绝对 编码 器 的 串 行 数据 PS + 
11 跟随 输入 At+ PLUS + 36 绝对 编码 器 的 串 行 数据 PS - 
12 跟随 输入 A - PLUS - 37 报警 输出 1 数字 量 输 出 4 Faultl /OUTPUT4 
13 跟随 输入 B+ SIGN + 38 报警 输出 2 数字 量 输出 5 Fault2/OUTPUT5 
14 跟随 输入 B - SIGN - 39 报警 输出 3 数字 量 输 出 6 Fault3/OUTPUT6 
15 高 频 脉冲 输入 A + HF _ PULS + 40 报警 输出 数字 量 接地 FCOM/OUT COM 
16 高 频 脉冲 输入 A =- HF PULS- 41 数字 量 输 出 1+ OUTPUTI + 
17 编码 器 z 脉冲 Z -PULS+ 42 数字 量 输出 1 - OUTPUTI - 
18 编码 器 z 脉冲 Z -PULS- 43 数字 量 输出 2+ OUTPUT2 + 
19 速度 命令 输入 + VCMD + 44 数字 量 输出 2 - OUTPUT2 - 
20 速度 命令 输入 - VCMD - 45 伺服 报警 + FAULT + 
21 电流 命令 输入 + ICMD + 46 伺服 报警 - FAULT + 
22 电流 命令 输入 - ICMD - 47 数字 量 输出 3 + OUTPUT3 + 
23 高 频 脉 冲 输入 B+ HF SIGH+ 48 数字 量 输 出 3 - OUTPUT3 - 
24 高 频 脉冲 输入 B - HF SICH- 49 用 于 24V 脉冲 的 OZC 24V PULS+ 
25 用 于 24V 脉冲 的 OZC 24V _SIGN + 50 保留 - 
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数字 量 输入 /输出 可 以 直接 接 到 Micro850 的 本 地 LO 点 上 ， 具 体 的 功能 可 以 依据 需要 对 
Kinetix 3 驱动 器 中 的 相关 参数 进行 配置 。 本 例 中 ，INPUTI ~ INPUTS 直接 接 到 了 Micro850 的 
本 地 输出 点 0.00 ~ 0.06 上 ， 其 中 ,输出 点 0. 00 和 0.03 被 PTO 接口 占用 ，0. 00 接 到 K3 
的 24V _PULS( + ) 上 ，0.03 接 到 K3 的 24V _SIGN( + ) 上 ,原因 将 在 后 面 进行 说 明 。K3 I 
0 接口 数字 量 输 出 接口 1 ~3 分 别 接 到 了 Micro850 控制 器 本 地 输入 点 9 ~ 11 号 接口 上 ，Mi- 
cro850 的 模拟 量 (电压 ) 输出 点 1 接 到 了 K3 的 速度 命令 输入 接口 VCMD (+) Eo 

具体 的 接线 如 图 7-6 所 示 。 





INPUT3 OUTPUT3 
INPUT4 
INPUTS 


VCMD(+) 
24V_SIGN(+) 
24V_PULS(+) 





图 7-6 I0 与 Micro850 接线 图 
7.2.2 Kinetix 3 驱动 器 参数 配置 


若 想 用 外 部 0 或 者 通信 来 控制 Kinetix 3 驱动 器 需要 具备 两 个 条 件 : 首先 是 需要 正确 
地 完成 硬件 的 接线 ; 然后 需要 对 Kinetix 3 驱动 右 进 行 正确 的 参数 配置 。Kinetix 3 驱动 器 参 数 
有 三 种 配置 方式 ， 第 一 种 为 通过 驱动 器 面板 进行 参数 配置 ， 第 二 种 为 使 用 Ultraware 对 驱动 
髓 进行 配置 ， 第 三 种 为 使 用 Kinetix 3 上 的 通信 口 Comm0A 或 者 Comm0B ， 通 过 Modbus RTU 
对 Kinetix 3 进行 参数 配置 。 这 里 介绍 前 两 种 配置 方式 ， 第 三 种 配置 方式 将 在 后 面 进行 介绍 。 

在 介绍 参数 配置 之 前 ， 需 要 先 了 解 Kinetix 3 驱动 器 的 几 种 工作 模式 。Kinetix 3 一 共有 
12 种 (其 中 一 种 保留 ， 供 以 后 使 用 ) 工作 模式 ， 但 归结 起 来 需要 掌握 5 种 模式 ， 这 5 种 模 
式 为 Follower (跟随 ) Analog Velocity Input (模拟 量 速 度 输 入 ) Analog Current Input (模拟 
量 电流 输入 ) Preset Velocity ( 预 置 速度 ) MI Indexing (索引 ) 。 

Follower (跟随 ) 模式 是 使 用 Micro850 的 PTO 高 速 脉冲 口 发 送 高 速 脉冲 给 Kinetix 3 驱动 
恬 ， 使 得 电动 机 跟随 脉冲 运动 ， 跟 随 速 度 与 脉冲 频率 之 间 的 有 具体 的 关系 可 以 通过 PTO 口 进 
行 设 置 ， 这 个 将 在 之 后 的 章节 进行 介绍 。 

Analog Velocity Input (模拟 量 速度 输入 ) 模式 是 使 用 外 部 输入 电压 ， 根 据 电 压 / 转 速 比 
得 到 具体 速度 ， 从 而 控制 电动 机 以 特定 的 速度 运动 ， 其 中 电压 /转速 比 可 以 进行 设置 。 

Analog Current Input (模拟 量 电流 输入 ) 模式 是 使 用 外 部 输入 电流 ,根据 电流 /电压 比 
得 到 电压 ， 再 根据 电压 /转速 比 得 到 具体 速度 ， 其 中 电流 /电压 比 可 以 设 定 。 
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Proset Velocity ( 预 置 速度 ) 模式 是 预 置 1 ~7 个 设 定好 的 速度 ， 并 配置 驱动 器 INPUT 
门 ， 然 后 通过 硬件 或 者 软件 切换 预 置 速度 进行 速度 控制 。 

Indexing (索引 模式 可 以 事先 设置 好 0 ~63 个 速度 值 ， 然 后 根据 需要 对 这 些 速度 值 进 
行 排序 。 该 模式 启动 后 ， 驱 动 器 将 按 顺序 逐个 执行 事先 设 定好 的 速度 值 。 

其 他 模式 还 有 SF、CF、CS、PF、PS、PC 模式 ， 这 些 模式 是 上 述 5 种 模式 的 两 两 组 合 。 
举 个 例子 ， 例 如 SF 模式 ， 即 主 运行 模式 为 Analog Velocity Input (模拟 量 速度 输入 ) 模式 ， 
当 启动 旁 路 模式 后 ， 会 切换 到 Follower (跟随 ) 模式 。 其 他 模式 类 似 。 具 体 可 以 参考 罗 克 韦 
尔 自动 化 官方 手册 2071-r m001， 这 里 不 再 袭 述 。 

1. Kinetix 3 驱动 器 面板 参数 设置 

如 果 手 边 没有 可 以 连接 计算 机 的 线 ， 无 法 对 驱动 器 进行 参数 配置 ， 那 么 可 以 通过 驱动 器 
面板 对 驱动 器 进行 参数 配置 。 操 作 面 板 如 图 
1-7 所 示 。 

其 中 , 1 是 7 段 数码 管 ，2 为 方向 按钮 ， 
3 为 模式 / 设 定 按键 ，4 为 确认 键 。7 段 状态 
指示 灯 可 显示 状态 、 参 数 、 函 数 指令 ， 并 可 
提供 驱动 器 监控 功能 。 操 作 员 可 通过 模式 / 
设 定 以 及 确认 键 来 存 取 驱 动 器 的 各 项 功能 ， 
而 方向 键 (上 下 左右 ) 可 用 来 编辑 驱动 器 
的 功能 设 定 。 这 些 按键 可 供 操作 员 监控 及 变 
更 驱动 器 的 各 个 参数 。 表 7-5 概述 了 模式 / 二 
设 定 、 确 认 及 方向 键 的 功能 。 

















表 7-5 面板 操作 按键 功能 























ik i 名 称 功 能 # f 
aa 将 目前 的 设 定 值 CETE EEEE 
设 定 存储 到 内 存 中 按 住 [ 设 定 】 键 ,直到 显示 屏 闪 烁 





1) 按 【 模 式 】 键 ,【 状 态 ] 模 式 到 【参数 设 定 ] 模 式 
依 序 转换 4 个 | 2) 再 次 按 下 [模式 ] 键 ,可 前 进 到 【[ 监控】 模式 

模式 3) 再 次 按 下 【模式 ] 键 ,可 前 进 到 [功能] 模式 

4) 再 次 按 下 [模式 ] 键 , 则 会 返回 [状态] 模式 


模式 








从 [状态] 模式 进入 Pr-0. 00 的 设 定 值 : 
进入 某 个 模式 或 | 1) 按 【 模 式 ] 键 可 前 进 到 初始 参数 显示 (PR- 
确认 键 者 是 参数 设 定 寄存 | 0. 00) 

t|! 2) 接着 按 下 确认 键 , 以 进入 PR-0. 00 寄存 器 中 
3) 设 定 完 值 后 , 按 【 设 定 ] 键 存储 该 值 




















y| wS Ha AN 人 
[状态] 模式 中 的 | 在 任何 参数 设 定 监控 或 功能 模式 中 ， 
E | P20 8 REE] gl 上 ] 键 可 增加 数值 
增加 为 较 大 数 
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( 续 ) 
按键 名 称 | 功 能 范例 
状态 ] 模 式 中 的 
DREIER] 在 任何 参数 设 定 监控 或 功能 模式 中 
下 | 王妃 能 如 , 便 数 值 | 按 住 [ F uen ads 
减 小 为 较 小 数 
在 [参数 设 定 】 模 式 中 ; 
状态 模式 下 无 
Re 1) 按 [ 左 ] 键 可 以 从 参数 的 辅助 字 元 往 主 要 字 元 
TEH BEBERE | e iit Piena EE PR Xa) 
左 移动 es 
2) 再 次 按 [ 左 ] 键 可 移动 至 PR-X. xx 数值 
在 [参数 设 定 ] 模 式 中 : 
状态 模 ` 
>: > 1) 按 [ 右 ] 键 可 以 从 参数 的 辅助 字 元 往 主要 字 元 
Z I pa PR 
右 移动 l Ne I 
2) 再 次 按 [ 右 】 键 可 移动 至 PR-x Xx 数值 

















2. Ultraware 软件 配置 Kinetix 3 参数 

使 用 面板 控制 不 仅 比 较 麻 烦 ， 而 且 需 要 经 常 查看 手册 才能 知道 驱动 器 中 每 个 参数 的 参数 
号 ， 改 动 起 来 很 费时 ， 而 且 往往 容易 忽略 掉 其 中 的 某 个 参数 设置 ， 从 而 影响 系统 运行 。 罗 克 
韦 尔 自动 化 公司 提供 了 Ultraware 软件 专门 对 Kinetix 3 进行 参数 配置 。 该 软件 直观 的 操作 界 
面 使 得 Kinetix 3 的 参数 配置 起 来 非常 简单 。 

Kinetix 3 驱动 器 上 提供 了 Comm0A 口 ， 可 以 使 用 2090-CCMPCDS-23AAxx 线 ， 连 接 Ki- 
netix 3 驱动 器 跟 计 算 机 的 RS-232 串口 ， 然 后 使 用 Ultraware 对 驱动 器 进行 配置 。 连 接线 缆 如 


图 7-8 所 示 。 
ponm - 
IN 
bm) 
2090-CCMPCDS-23A Axx t a z 


在 驱动 器 上 电 后 ， 首 先 需要 使 用 面板 设置 RS-232 的 通信 协议 ， 将 其 中 的 PR-0. 00 号 参 
数 设置 为 : 波 特 率 56000bit/s, 8 个 数据 位 ， 无 校 验 ，1 个 停止 位 ， 使 用 ASCII 协议 ， 以 及 使 
用 RS-232 通信 。 设 置 完 这 些 信 息 后 将 电缆 接 上 ， 打 开 Ultraware 软件 ， 建 立新 文档 ， 软 件 会 
扫描 线 上 的 驱动 器 。 扫 描 后 可 以 看 到 如 图 7-9 所 示 的 目录 树 ， 点 击 “+”， 可 以 展开 驱动 器 
的 模式 配置 。 

模式 配置 ( Mode Configuration) 下 方 有 Analog (模拟 量 输入 模式 )、Preset ( 预 置 速 
度 ) Follower (跟随 )、Indexing (索引 ) 模式 的 相关 设置 。 

Motor (电动 机 ) 选项 可 以 监控 电动 机 的 状态 。 
188 





第 7 章 ”位置 控制 系统 








Tuning (微调 ) 选项 可 以 调节 速度 与 位 置 调节 器 的 增益 ， 监 探 速 度 、 位 置 及 电流 回路 的 
状态 。 开 启 各 对 话 框 后 ， 可 在 其 中 执行 自动 微调 、 手 动 位 置 微调 、 手 动 速度 微调 等 指令 。 

Encoders (编码 器 ) 选项 可 以 设置 电动 机 的 
Ju is o 

Digital Inputs (数字 量 输入 ) 可 以 设置 驱动 器 
各 个 数字 量 输入 功能 ， 例 如 可 以 设置 mputl 为 电 
















Fa - Workspace - [Drive] 
Ë) Fie Edt View Insert Program Tools Comr 


DP 人 SS?T m ma > 


Workspace 






















动机 的 起 动 按钮 ，Input2 DBL k, | E nuspa 
Input3 为 电动 机 的 停止 按钮 等 。 也 可 以 监控 各 个 =} Be Mode Configuration 
数字 量 的 输入 情况 。 Ps 
Digital Outputs (数字 量 输出 ) 可 以 设置 驱动 Qh r= 
器 各 个 数字 量 的 输出 功能 。 也 可 以 监控 各 个 数字 . 4 
量 的 输出 情况 。 e 
Analog Outputs (模拟 量 输出 ) 可 以 将 电动 机 Te, 
的 速度 折算 成 电压 或 者 电流 输出 。 可 以 设置 其 中 Vas 


) Digita uts 
的 电压 /转速 比 或 者 电流 /转速 比 来 控制 电压 /电流 mu. 
给 出 。 

Ultraware 中 一 些 选项 的 具体 参数 将 在 后 面 的 


实例 中 列 出 来 。 
7.2.3 Kinetix 3 驱动 器 的 Modbus 网 络 通信 


位 置 控 制 系 统 中 控制 器 和 Kinetix 3 驱动 器 采 用 RS-232 进行 通信 ，RS-232 上 可 以 使 用 
Modbus RTU 和 ACSII 两 种 协议 。 这 里 选择 的 是 使 用 Modbus RTU 进行 通信 。 通 信 前 需要 设置 
好 驱动 右 和 控制 器 中 的 通信 方式 ， 使 得 它们 之 间 的 波 特 率 、 协 议 帧 等 通信 参数 相同 。 

在 前 几 章 中 已 经 介绍 过 有 关 Modbus 协议 的 信息 ， 这 里 不 再 费 述 。 

1. Kinetix 3 的 Modbus 功能 代码 

Kinetix 3 的 Modbus 功能 代码 和 命令 见 表 7-6。 

3 7-6 Modbus 功能 代码 和 命令 


图 7-9 Ultraware 目录 树 








Modbus 功能 代码 (十 进 制 ) 命 令 Modbus 功能 代码 ( 十进制) m s 
03 读 保持 型 寄存 器 06 写 单 个 寄存 器 
04 读 输 入 寄存 器 16 写 多 个 寄存 器 























需要 注意 的 是 : 中 寄存 器 地 址 偏 移 量 为 1， 例 如 : 读 Kinetix 3 速度 反馈 的 寄存 器 地 址 为 
0， 但 是 实际 操作 中 就 要 设置 为 1; 人 保持 型 寄存 器 是 指 驱 动 器 中 的 参数 寄存 器 ， 输 入 寄存 
器 是 指 驱 动 器 的 状态 寄存 器 。 

2. Micro850 控制 器 通信 参数 设置 

将 般 入 式 串 口 通 信和 模块 插 到 控制 器 的 1 槽 上， 进入 CCW H, 点击 Micro8530， 打 开 Mi- 
cro850 控制 器 的 组 态 界面 ， 选 择 对 1 槽 上 的 串口 通信 模块 进行 组 态 ， 设置 以 下 参数 : 

1) Driver (通信 驱动 类 型 ). Modbus RTU; 

2) Baud Rate (通信 波 特 率 ): 19200; 
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3) Parity (奇偶 校 验 位 ): None; 

4) Modbus Role (在 Modbus 中 的 角色 ): Master, 
在 Protocol Control 一 栏 设 置 以 下 参数 : 

1) Media (介质 ): RS-232 no handshake; 

2) Data Bits (数据 位 ): 8; 

rob iia a bau q, 

控制 器 通信 参数 配置 如 图 7-10 所 示 。 





Plug-In Modules - 2080-SERIALISOL 


田 - Controller 














Common Settings 
Driver: 
2080-SE ISOL Baud Rat 9200 
| 080-TFa ži = — = 
| 080-OF2 Pan 
Š- Expansion Modules Modbus Role: 
i < Available > 
Ñ ma HbS > Protocol Control 
j- < Available > [RS232 no handshake ~ | 
L. < Available > Media: RS232 no x 
Data Bits 8 
Stop Bits (C) 
Response Timer: 2000 ms 
Broadcast Pause: 2000 ms RI 


图 7-10 ”控制 器 通信 参数 配置 


3. Kinetix 3 驱动 器 通信 参数 设置 
打开 Ultraware， 在 目录 树 中 双击 K3 Drive， 如 图 7-11 所 示 ， 进 入 K 配置 界面 ， 展 开 
Communications 界面 ， 进 行 如 图 7-12 所 示 的 配置 。 


EB Drive > 
[= Mode Configuration 


-和 Analog 
AS Preset 
Q, Follower 

„Ak Indexing 


Homing 


B| 7-11 Drive 配置 


uu. 





图 7-12 Kinetix 3 通信 参数 配置 


配置 完 后 将 配置 好 的 参数 存 人 驱动 器 中 。 
4. Micro850 与 Kinetix 3 驱动 器 的 通信 程序 
这 里 以 Kinetix 3 的 预 置 速度 (Preset Velocity) 模式 为 例 ， 说 明 如 何 使 用 Modbus RTU 来 
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设置 驱动 需 的 参数 以 及 控制 驱动 器 。 

1) 通信 模块 接线 ， 如 图 7-4 所 示 。 

2) 使 能 Modbus 控制 。 要 使 用 Modbus 进行 控制 ， 需 要 修改 驱动 带 的 参数 列表 ， 将 Mod- 
bus 控制 使 能 。 可 以 通过 面板 操作 ,设置 Pr-0. 32 号 参数 或 者 通过 Ultraware 的 communications 
选项 ,将 MODBUS Run Function Control 以 及 MODBUS Input Function Control 设置 为 使 能 ， 来 
打开 Modbus 控制 ，Ultraware 的 设置 如 图 7-12 所 示 。 

3) 设置 预 置 速度 。 在 驱动 器 中 先 设置 好 2 个 预 置 速度 ，Preset Velocityl 和 Preset Veloci- 
ty2， 这 里 可 以 通过 面板 设置 Pr-2. 05 和 Pr-2. 06 号 参数 ， 也 可 以 通过 Ultraware 直接 设置 ， 或 
者 通过 RS-232 Modbus RTU 对 参数 Pr-2. 05 和 Pr-2. 06 进行 写 值 ， 两 个 参数 对 应 的 Modbus 地 
址 为 207 和 208 ， 编 程 的 时 候 需 要 设置 为 208 和 209。 这 里 通过 Ultraware 设置 ，Ultraware 中 
点 击 目录 树 下 的 Preset 选项 ,设置 预 置 速度 ， 如 图 7-13 所 示 。 


4) 修改 驱动 器 工作 模式 。 为 了 使 驱动 器 [| J Parameter | Value | Units] 
运行 在 预 置 速度 模式 下 ， 需 要 将 驱动 器 Pr-0.00 | eresetyelociy 100 — — [RPM ` 
号 参数 设置 为 7， 即 预 置 速度 (Preset Velocity) |  [PresetVelbciy2 200 — [RPM | 


模式 。 通 过 面板 设置 该 参数 ， 设 置 完 参 数 后 ， 图 7-13” 预 置 速度 设置 
驱动 器 不 能 马上 生效 ， 需 要 重新 上 电 。 

5) 创建 MSG 指令 相关 变量 。 在 完成 参数 设置 后 即 可 开始 创建 变量 ， 由 于 需要 起 动 / 停 
止 电 动机 以 及 读 取 电动 机 参数 /状态 信息 ， 因 此 需要 3 个 MSG 指令 。 创 建 MSG _ MODBUS 功 
能 块 ， 并 分 别 创建 功能 块 上 所 需要 的 变量 ， 如 图 7-14 所 示 。 


























+ MSG_MODBUS_1 (Q) MSG_MO[ ~ 二 Read/Write ~ 
K3_Modbus_Start BOOL ` ReadAWrite ~ 
K3_Cancel BOOL ` Read/Write ~ 

+ K3_LocalCfg MODBUSLOC ~ z Read/Write ~ 

+ K3_TargetCfg MODBUSTAR ~ A Read/Write ~ 

+ K3_LocalAddr MODBUSLOC ~ Y Read/Write ~ 
K3_Error BOOL z Read/Write ~ 
K3_ErrorID UINT ` Read/Write ~ 





图 7-14 创建 MSG 功能 块 和 所 需 变量 


6) 编写 程序 以 及 设置 MSG 指令 参数 。 编 写 读 取 驱 动 器 参数 的 程序 以 及 控制 电动 机 以 预 
置 速度 运行 的 程序 。 如 图 7-15 所 示 ， 第 一 个 梯级 中 的 MSG MODBUS _ 1 功能 块 用 于 读 取 
K3 的 参数 设 定 值 ， 当 K3 _ Modbus _ Start 指令 由 假 变 真一 次 ， 控 制 右 就 会 读 一 次 K3 参数 寄 
存 带 中 的 值 。 

梯级 中 的 MSG _ MODBUS _2 功能 块 用 于 向 K3 的 控制 寄存 融 中 写 人 电动 机 运行 使 能 
以 及 选择 预 置 速 度 1 的 值 ，K3 _ Modbus _ Write 指令 用 于 启动 MSG 功能 块 。 

梯级 中 的 MSG MODBUS _3 功能 块 发 送 电动 机 停止 运行 命令 。 

读 取 反馈 速度 以 及 写 控 制 学 如 图 7-15 所 示 。 

HP, MSG MODBUS _1 功能 块 指令 的 相关 参数 设置 如 图 7-16 所 示 , MSG MODBUS 
_2 功能 块 指令 的 相关 参数 设置 如 图 7-17 所 示 ， 参 数 说 明 见 表 7-7 MR 7-8。 
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K3_Modbus_vvrite 









以 及 写 控 制 字 


速度 


读 取 反 馈 


图 7-15 


%= ass 
H 
I 





总 
A 
WG 

al 
r 





电动 机 使 能 和 方向 设置 


图 7-17 
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之 所 以 需要 写 两 个 寄存 器 ， 是 因为 向 第 一 个 地 址 为 3000 (命令 中 应 设置 为 3001) 的 寄 
存 器 中 写 人 769 命令 ， 是 为 了 使 能 驱动 (Drive Enable) ， 选 择 方向 (Preset Direction) 以 及 
选择 电动 机 以 预 置 速 度 1 (Preset Selectl ) 起 动 。 写 第 二 个 地 址 为 3001 (命令 中 应 设置 为 


3002) 的 寄存 器 是 为 了 起 动 电动 机 (Motor Moving Enable), 
可 以 看 到 图 7-16 中 K3 _ LocalAddr [1] 的 值 为 7， 即 现在 处 于 预 置 速度 模式 。 
表 7-7 读 取 Kinetix 3 参数 的 MSG 指令 参数 说 明 


















































名 称 作 JH 设 定 值 
K3 _ Localcfg, Channel( 通道 ) 选择 通信 端口 5 
K3 _ Localcfg. Trigger Type( 触发 类 型 ) 选择 触发 类 型 0( 上 升 沿 触 发 ) 
K3 _ Localcfg. cmd( Modbus 命令 ) 选择 信息 功能 3( 读 保持 型 寄存 器 , 即 参 数 寄存 器 ) 
K3 _ Localcfg, ElementCnt( 长 度 ) 选择 读 取 的 数据 个 数 32 





K3 _ TargetCfg. Addrs( Modbus 数据 地 
HE) (1-65535) 





选择 K3 的 数据 寄存 器 
地 址 


1( 即 Pr-0. 00 号 参数 开始 的 地 址 ) 








K3 _ TargetCfg. Node( 从 节点 地 址 ) 


选择 K3 的 节点 地 址 


5( 在 图 7-12 中 设 定 的 驱动 器 地 址 ) 





K3 _ LocalAddr [| 1] ~ K3 _ LocalAddr 


分 别 存 放 从 Modbus 地 








其 中 地 址 1 中 的 数据 读 到 K3 _ LocalAddr[ 1] 中 ， 
































[32 ] (存放 数据 的 地 址 ) 址 1~32 中 读 取 的 数据 地 址 为 32 的 数据 读 到 K3 _ LocalAddr| 32 | 中 
表 7-8 控制 Kinetix 3 的 MSG 指令 参数 说 明 
名 称 # JH k 定 值 
K3 _ Write _ Lefg. Channel( 通道 ) 选择 通信 端口 5 
K3 _ Write _ Lcfg. Trigger Type ( 触发 类 
s. | ee 0( 上 升 沿 触 发 ) 
K3 _ Write _Lofg cmd( Modbus 命令 ) | ”选择 信息 功能 16( 写 多 个 寄存 器 ) 
K3 _ Write _ Lefg. ElementCnt( 长 度 ) 选择 写 的 数据 个 数 2 








K3 _ Write _ Tefg. Addrs( Modbus 数据 
地 址 ) (1 265535) 


选择 K3 的 数据 寄存 咒 
地 址 











3001( 该 寄存 器 设置 电机 使 能 方向 控制 等 功能 ) 

















K3 _ Write _Tefg. Node( 从 节点 地 址 ) 


选择 K3 的 市 点 地 址 


5( 在 图 7-12 中 设 定 的 驱动 器 地 址 ) 





K3 _ Write _ Laddr[ 1 | ~ K3 _ Write _ 
Laddr [2 ] (要 写 的 数据 ) 





分 别 存放 从 Modbus 地 
址 1~2 中 读 取 的 数据 








其 中 K3 _ Write _ Laddr[ 1] 中 的 数据 写 到 地 址 
3001 寄存 器 中 ,K3 _ Write _ Laddr[2] 中 的 数据 写 到 
3002 寄存 器 中 


点 击 K3 _ Modbus _ Write 命令 后 ， 电 动机 开始 以 Preset Velocityl 的 速度 运动 。 这 样 就 完 
成 了 使 用 Modbus RTU 控制 Kinetix 3 驱动 顺 的 设置 。 通 过 写 参数 同样 可 以 修改 驱动 器 中 的 参 
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数值 ， 但 需要 注意 的 是 ， 在 设置 完 参数 后 ， 需 要 写 1 到 Modbus 地 址 为 9999 的 寄存 器 中 ， 这 
样 才能 保存 参数 设置 值 。 


7.3 PTO 功能 块 


Micro850 控制 器 支持 高 速 脉冲 输出 (Pulse Train Outputs, PTO), PTO 功能 块 要 经 过 一 
定 的 配置 才能 以 指定 的 频率 产生 指定 数量 的 脉冲 。 对 于 PTO 具体 的 硬件 接线 方式 见 
3.2.1 $, 


7.3.1 配置 PTO 通道 


1) Æ CCW 工程 中 ， 双 击 Micro85$0 ， 右 键 单 击 目录 树 “Motion” 选项 下 的 “New Axis”, 
点 击 “Add”， 添 加 一 个 轴 ， 如 图 7-18 所 示 。 i , 

添加 完 轴 ， 给 轴 命 名 为 “Axis1”， 这 样 在 全 局 P Moton ar 
标签 界面 下 就 可 以 看 到 “Axis1” 的 组 态 信 息 了 , a | MA 


E j È- Plug-In Modul 
态 信息 如 图 7-19 所 示 。 i p i 添加 轴 
7-18 添 0 













MOTION_DIAG ~ 
AXIS_REF x 
1.ErrorFlag BOOL 







z 


[E| AsisiAxisHomed BOOL 
[| Assiconstvel BOOL 
EI Axis1.AccelFlag BOOL 
[E  Axis1.DecelFlag BOOL 
国 AxislAxisstate USINT 
Ü| Axislerrorp UINT 
= Axis1.ExtraData UINT 
区 Axis1.TargetPos REAL 
ES Axis1.CommandPos REAL 
名 Axis1.TargetVel REAL 
[Ü Axislcommandvel REAL 


图 7-19 全 局 变量 中 的 轴 组 态 信息 


接 下 来 需要 对 轴 进 行 配置 ， 点 击 “Axis1” 进 入 配置 界面 ， 如 图 7-20 所 示 。 

2) 配置 “General” 选 项 中 的 “PTO Channel”, “PTO Channel” 是 内 部 固定 的 ， 因 为 型 
号 为 2080-LC50-24QBB 的 控制 器 只 支持 两 个 轴 ， 故 “PTO Channel” 只 有 2 个 选项 ， 即 “EM 
_ 0” 和 “EM 1”， 对 于 文 持 三 轴 的 有 3 个 选项 。 选 择 “EM 0", “EM 0” 是 将 0. 00 H 
作为 脉冲 输出 口 ，0. 03 口 作为 方向 输出 口 。“ Drive Enable Output” 即 设置 驱动 使 能 口 ， 这 
里 设置 的 为 0. 06 口 ， 该 口 控制 电动 机 驱动 的 使 能 。“Drive Ready Input”， 即 驱动 就 绪 口 ， 
该 口 置 1 表示 高 速 控制 器 驱动 已 经 准备 好 接受 脉冲 ， 该 口 设置 为 DI. 09, 
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š is1 - General 
i- Port Diagnostics PLES Ç E 


Date and Time Axis Name: Axis1 


= Startup/Faults 


| Lusatasapuqsq, Pulse Output:  10_EM_DO_00 
| $ Embedded I/O Direction Output: 10_EM_DO_03 


日 - Motion 
I (Z| Drive Enable Dutp In-Position Input 


Output: IO_EM_DO_06 ~ Input: IO_EM_DL 09 


Nive lelt Asta (tih 
C [Z| Drive Ready Input Touch Probe Input 





| Ma Input: IO_EM_DL09 ~ Input: IO_EM_DI 03 
下 Aqha thank Active Levek — [High 


+- 2080-SERIALISOL 





图 7-20 PTO 配置 界面 


值得 注意 的 是 : DX “Drive Enable Output” 驱动 使 能 口 除了 要 在 控制 器 中 配置 成 


0.06 口 以 外 ， 还 需要 通过 面板 设置 Pr-0. 10 号 参数 ， 需 将 其 设置 成 为 与 控制 句 O. 06 对 应 
的 端口 ; @“Drive Ready Input” 的 设置 需要 先 通过 面板 设置 Pr-0. 24 号 参数 ,将 Outputl - 
3 设 定 为 Ready， 再 将 该 输出 接 到 控制 器 的 DL 09 上 。 或 通过 Ultraware 设置 驱动 器 Out- 
put1-3 ， 再 将 置 成 Ready 信和 号 的 输出 接 到 DI 09 上 。Ultraware 设置 如 图 7-21 所 示 。 


= g Drive 
= Be Mode Configuration 
al Analog 
A Preset 
Q, Follower 
Ah Indexing 
A Homing 
É Motor 
“0r Tuning 
(Ü Encoders 









Digital Dutputs 
— 


图 7-21 使 用 Ultraware 设置 驱动 器 Output 


3) 配置 “Motor and Load” 选 项 ,“User Defined Unit” 的 配置 非常 重要 ， 因 为 这 一 配置 
直接 决定 了 以 后 的 速度 和 位 置 的 具体 值 。 这 里 定义 的 是 mm， 即 在 设 定位 置 的 时 候 ， 如 果 设 
定 的 1000， 指 的 就 是 1000mm。 “Motor Revolution” 中 设置 脉冲 对 应 的 用 户 定 义 的 距离 。 
“Pulses per Revolution” 指 的 是 200 个 脉冲 一 个 循环 , “Travel per Revolution” 指 的 是 每 个 循 
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环 为 多 少 用 户 定义 单位 ， 这 里 定义 的 是 mm， 可 以 理解 为 每 秒 200 个 脉冲 运动 1mm。“ Motor 
and Load” 配置 如 图 7-22 所 示 。 


Axis1 - Motor and Load 


i- Port Diagnostics 















Date and Time User Defined Unit 
~ Interrupts Position: i 
: Startup/Faults Tr 
一 Modbus Mapping e ii 
一 Embedded 1/O Motor Revolution 
5- Motion e š; 
| É-Ais1 Modifying Motor Revolution parameters may cause Axis 
75 runaway. 
GeneraL 
1 asahan aa ulses per Revolution: 200.0 
Dynamics ravel per Revolution: 1.0 mm 
i | e Direction 
5- Plug-In Modules Polarity: 
| ~ 2080-SERIALISOL Mode: Bi-Directional ~ 
Change Delay Time: 10 S [me 





K| 7-22 “Motor and Load” WME 





4) 配置 “Limits”， 选 项 中 可 以 配置 低 便 限 位 和 高 便 限 位 ， 该 限 位 信号 可 以 用 便 件 给 
出 ， 这 里 设置 为 DI 00 口 和 DIL 01 口 。 当 电动 机 到 达 设 定位 置 时 ， 硬 件 限 位 器 触发 ，PTO 模 
块 接收 到 电动 机 到 达 低 /高 硬件 限 位 的 信号 后 将 控制 电动 机 停止 。 该 选项 中 除了 可 以 设置 硬 
限 位 还 可 以 设置 软 限 位 ， 可 以 设置 每 个 限 位 的 用 户 定 义 距离 ， 当 软件 检测 脉冲 个 数 对 应 的 用 
户 定义 距离 到 达 时 触发 软件 限 位 ， 会 促使 电动 机 停止 运行 。 

具体 的 配置 如 图 7-23 所 示 。 








| LEmbedded 1/0 ORES E TENAN 

= Motion Hard Limits 
| S- Axis1 When hard limit is reached, apply: | Emergency Stop Profile v 
| i= General 


Q| Lower Hard Limit Q| Upper Hard Limit 
Active Level: Active Level: High 


Switch Input: IO_EM_DI_00 Switch Input: IO_EM_DI_01 


-~ Motor and Load 








Š- Plug-In Modules Soft Limits - 


一 2080-SERIALISOL 
一 2080-IF4 
i- 2080-OF2 


@ When soft limit is reached, Emergency Stop Profile will be applied. 





E| Lower Soft Limit: 0.0 | mm [E] Upper Soft Limit: 0. 





图 7-23 “Limits” WME 
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5) 配置 “Dynamics”， 该 选项 中 可 以 配置 起 动 /停止 速度 、 最 大 速度 、 加 速度 等 ， 配 置 
如 图 7224 所 示 。 


由 kision z ARSL ~ Lyyridrrics 
E! Axis1 al Operation Profile 
一 General Start/Stop Velocity: 5.0 mm/sec 
i- Motor and Load 
L. 300.0 rpm 
Dynamics Max Velocity: 500.0 mm/sec 
| maen 30000.0 rpm 
| “< New Axis > 
= Plug-In Modules | Max Acceleration: 50000.0 mm/sec? 
| t 
“~ 2080-SERIALISOL Max Deceleration: 50000.0 mm/sec? 
: 2080-IF4 
ee | Max Jerk: 50000.0 mm/sec? 
Š- Expansion Modules |z 
一 < Available > lency Stop Profile 


ampai diiri ype: (Deceleration Stop ~ | 
-< åvwailahle > 
图 7-24 “Dynamics ”配置 


6) ME “Homing”, HEMP UMERI TENORE, EIEN I, 
OFRE, BFM, HERKES, MEW 7-25 所 示 。 





Axis1 - Homing 


5- Motion 








5- Axis1 Homing Direction: Negative = 
— General 
kubaryi kupa Homing Velocity: 25.0 m 
mE h Homing Acceleration: 25.0 m 
C > Homing Deceleration: 25.0 m 
i < New Axis > B 
B- Plug-In Modules i Bu p 
A: Start Home €: Home Marker 
SERA B: Home Switch D: Stop Home Creep Velocity: 5.0 m 
i- 2080-IF4 
2080-OF2 Home Offset: 0.0 m 
i | 
B- Expansion Modules | 三 I 
l. c aoa aap < [Z] Home Switch Input E] Home Marker Input 
i= < Available > Input: IO_EM_DI 02 Input: IO_EM_DI 08 
一 < Available > : a 。 
paret Active Level: High = Active Level: High 
- < Available > 








图 7-225 “Homing” WME 
7.3.2 运动 控制 功能 块 


配置 完 PTO 相关 参数 以 后 ， 可 以 使 用 运动 控制 功能 块 来 控制 PTO 块 的 执行 ， 运 动 控制 
功能 块 分 为 两 类 : 一 类 是 命令 类 功能 块 ， 主 要 用 来 对 PTO 相关 参数 进行 监控 和 设置 ; 另 一 
类 是 动作 方式 类 功能 块 ， 主 要 用 来 控制 PTO 口 输出 特定 频率 的 脉冲 以 使 得 电动 机 到 达 指 定 
位 置 。 命 令 类 功能 块 见 表 7-9， 动 作 方式 类 功能 块 见 表 7-10。 
表 7-9 命令 类 功能 块 














功能 块 名 称 功能 块 名 称 功能 块 名 称 功能 块 名 称 

MC _ Power MC _ ReadAxisError MC _ AbortTrigger MC _ WriteParameter 

MC Reset MC ReadParameter MC ReadStatus MC WriteBoolParameter 
MC _ TouchProbe MC _ ReadBoolParameter MC _ SetPosition 
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表 7-10 动作 方式 类 功能 块 








功能 块 名 称 描述 允许 执行 功能 块 的 运动 轴 状 态 
MC _ MoveAbsolute | 命令 一 个 轴 到 指定 的 绝对 值 位 置 停止 , 断 续 运动 ,连续 运动 











命令 一 个 轴 在 指定 的 时 间 内 ,运动 到 一 个 相对 于 实际 位 置 指定 | 
ed 命令 一 个 轴 在 指定 的 时 间 内 ,运动 到 一 个 相对 于 实际 位 置 指定 停止 , 断 续 运动 ,连续 运动 





















































距离 的 位 置 , 即 在 实际 位 置 的 基础 上 再 运动 指定 的 距离 
< 








MC _ MoveVelocity 命令 轴 在 指定 的 速度 下 ,持续 运动 停止 , 断 续 运 动 ,连续 运动 
命令 轴 执 行 ”search home "序列 。 当 检测 到 参考 信号 时 ，Posi-| 
MC _ Home 停止 


tion ”输入 用 于 设置 绝对 位 置 




















停止 轴 运 动 ,并 使 轴 处 于 “Stopping” 状态 。 当 轴 的 速度 降 为 零 | 停止 , 断 续 运 动 ,连续 运动 , 回 


MC _ Sto 
a 后 ,“Done” 输 出 位 置 1, 轴 的 状态 变 为 “StandStill” 归 原 点 








使 轴 处 于 一 个 可 控 的 运动 停止 状态 。 轴 进入 “DiscreteMotion” 状 , , 
MC _ Halt ; . 停止 , 断 续 运动 ,连续 运动 
态 , 直 至 速度 降 为 0, 然 后 轴 变 为 “StandStill” 状态 











运动 控制 块 比较 多 ， 这 里 只 对 几 个 比较 重要 的 功能 块 进行 简单 的 介绍 。 
1. MC Power 功能 块 
功能 块 如 图 7-26 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 使 能 所 要 控制 的 轴 的 驱动 ( 即 Drive Enable), 


Axisln 
Enable 


Enable_Positive 


Enable_Negative 





B| 7-26 MC Power 功能 块 


因为 在 PTO 配置 时 配置 过 驱动 使 能 口 为 0.06 口 ， 因 此 ， 当 MC _ Power 功能 块 使 能 时 ， 
0.06 口 会 置 1， 使 得 驱动 使 能 。 该 模块 各 个 参数 见 表 7-11。 
表 7-11 MC _ Power 模块 参数 列表 





























参数 名 称 参数 类 型 数据 类 型 描 — jË 
Axisln 输入 AXIS REF 需要 控制 的 轴 的 名 称 , 这 里 为 Axisl 
Enable 输入 BOOL 模块 使 能 位 ,为 1 时 开始 执行 模块 
Enable _ Positive 输入 BOOL 运动 方向 使 能 , 正 转 使 能 
Enable _ Negative 输入 BOOL 运动 方向 使 能 , 反 转 使 能 
Axis 输出 AXIS _ REF 输入 轴 ( Axisl ) 的 状态 
Status 输出 BOOL 模块 运行 状态 ,当成 功 使 能 驱动 时 置 1 
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( 续 ) 
参数 名 称 参数 类 型 数据 类 型 Hio jË 
Busy 输出 BOOL 模块 执行 时 该 位 置 1 
Active 输出 BOOL 置 1 时 表示 模块 正 控制 着 轴 
Error 输出 BOOL 置 1 表示 模块 产生 一 个 错误 
ErrorID 输出 UINT 错误 标号 














2. MC _ MoveRelative 功能 块 

MC _ MoveRelative 功能 块 如 图 7-27 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 根据 设 定 的 距离 和 速度 驱 
动 电动 机 移动 相应 的 距离 ， 是 相对 运动 模块 ， 运 动 的 位 置 是 在 电动 机 当前 位 置 基础 上 继续 运 
动 指 定 的 距离 ， 区 别 于 绝对 运动 模块 (MC _ MoveAbsolute) 。 该 模块 具体 参数 见 表 7-12。 





MC_ MoveRelaive 


Execute 
Distance 
Velocity 
Acceleration 
Deceleration 
Jerk 


BufferMode 





B| 7-27 MC MoveRelative 功能 块 


K 7-12 MC _MoveRelative 模块 参数 列表 






















































































参数 名 称 参数 类 型 | 数据 类 型 描 述 
AxisIn 输入 AXIS _ REF 需要 控制 的 轴 的 名 称 ,这 里 为 Axisl 
Excute 输入 BOOL 模块 使 能 位 ,为 1 时 开始 执行 模块 
Distance 输入 REAL 电动 机 要 运动 的 相对 距离 ,单位 是 用 户 定义 的 单位 ,这 里 为 之 前 设置 的 mm 
Velocity 输入 REAL 速度 的 最 大 值 
Acceleration 输入 REAL 加 速 时 ,加 速度 最 大 值 
Deceleration 输入 REAL 减速 时 ,加 速度 最 大 值 
Jerk 输入 REAL 加 速度 变化 率 最 大 值 
BufferMode 输入 SINT 保留 
Done 输出 BOOL 当 指 定 的 距离 到 达 时 该 位 置 1 表示 距离 已 经 到 达 
Commandaborted 输出 BOOL 因为 该 轴 上 别 的 命令 的 执行 或 者 出 现 错误 导致 命令 终止 执行 时 ,该 位 置 1 
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由 于 功能 块 一 些 引 脚 的 含义 相同 ， 如 Busy, Active, Error, ErroriD 等 ， 下 表 中 不 再 
3. MC Home 功能 块 
功能 块 如 图 7-28 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 在 进行 电动 机 绝对 位 置 运动 之 前 ， 先 设 定 一 


个 原点 ， 以 该 点 作为 原点 ， 绝 对 运动 在 该 位 置 的 基础 上 进行 相对 于 原点 的 绝对 运动 。 在 运行 
MC _ MoveAbsolute 命令 之 前 ， 必 须 运 行 该 模块 。 


ËR 








图 7-28 MC _ Home 功能 块 


该 模块 的 参数 见 表 7-13。 
由 于 Excute. Done. Busy, Active. CommandAborted, Error, ErrorlD 的 含义 与 之 前 的 模 
块 相同 ， 因 此 这 里 不 再 歼 述 。 
表 7-13 MC Home 模块 参数 列表 




















参数 名 称 参数 类 型 | 数据 类 型 描 R 
Axisln 输入 AXIS _ REF 需要 控制 的 轴 的 名 称 , 这 里 为 Axisl 
Position 输入 REAL 绝对 位 置 的 设 定 
HomingMode 输入 REAL 五 种 确定 原点 位 置 模式 ,每 种 确定 原点 的 方式 不 同 : 








模式 0: 通 过 寻找 绝对 原点 位 置 的 限 位 开关 
模式 1 :通过 寻找 低 限 位 开关 
模式 2; 绝 对 原点 位 置 加 上 偏 移 量 
模式 3 ; 低 限 位 开关 位 置 加 上 偏 移 量 
模式 4: 将 电动 机 当前 位 置 作为 原点 位 置 










































































BufferMode 输入 SINT 保留 





4. MC MoveAbsolute 功能 块 

功能 块 如 图 7-29 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 控制 电动 机 按照 设 定 的 速度 、 加 速度 进行 绝 
对 位 置 的 移动 。 执 行 该 功能 块 之 前 ， 需 要 先 使 用 MC _ Homing 模块 确定 原点 的 位 置 ， 才 能 使 
用 该 模块 。 表 7-14 中 列 出 了 该 模块 的 参数 。 
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Acceleration 


Deceleration 


Jerk 


Direction 


Buffermode 





图 7-29 MC _ MoveAbsolute 功能 块 


表 7-14 MC MoveAbsolute 模块 参数 列表 



















































































参数 名 称 参数 类 型 | 数据 类 型 fa Ë 
Axisln 输入 AXIS REF 需要 控制 的 轴 的 名 称 , 这 里 为 Axisl 
Excute 输入 BOOL 模块 使 能 位 ,为 1 时 开始 执行 模块 
Position 输入 REAL 电动 机 要 运动 的 绝对 距离 ,单位 是 用 户 定 义 的 单位 ,这 里 为 之 前 设置 的 mm 
Velocity 输入 REAL 速度 的 最 大 值 
Acceleration 输入 REAL 加 速 时 ,加 速度 最 大 值 
Deceleration 输入 REAL 减速 时 ,加 速度 最 大 值 
Jerk 输入 REAL 加 速度 变化 率 最 大 值 
Direction 输入 SINT 保留 
BufferMode 输入 SINT 保留 
5. MC MoveVelocity 功能 块 








功能 块 如 图 7-30 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 让 电动 机 以 指定 的 速度 运行 ， 因 为 没有 限定 
运行 位 置 ， 该 电动 机 会 一 直 运 行 下 去 ， 直 到 发 出 停止 命令 (用 MC _ Stop 或 者 MC _ Halt 模 
H Ye 

表 7-15 中 介绍 了 该 模块 的 参数 ， 重 复 的 参数 不 再 蒙 述 。 

6. MC _ Stop 功能 块 

功能 块 如 图 7-31 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 让 电动 机 停止 运转 。 
由 于 该 功能 块 某 些 引 脚 的 含义 之 前 都 介绍 过 ， 这 里 不 再 介绍 了 。 

7. MC _ Reset 功能 块 

功能 块 如 图 7-32 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 重 置 轴 的 错误 状态 。 
由 于 该 功能 块 某 些 引 脚 的 含义 之 前 都 介绍 过 ， 这 里 不 再 介绍 了 。 
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Directionln 


BufferMode 





F 7-30 MC _ MoveVelocity 功能 块 
表 7-15 MC MoveVelocity 模块 参数 列表 














参数 名 称 参数 类 型 | 数据 类 型 fa Ë 
Axisln 输入 AXIS _ REF 需要 控制 的 轴 的 名 称 , 这 里 为 Axisl 
DirectionIn 输入 SINT 有 一 1.0、1 3 个 值 ,每 个 值 含义 不 同 : 





1. 值 1, 让 电动 机 顺 时 针 方 向 运行 

2. 值 0, 维 持 电 动机 当前 方向 

3. 值 -1, 让 电动 机 逆 时 针 方 向 运行 

值得 注意 的 是 ,方向 的 改变 只 能 在 电动 机 正在 运行 或 者 MC _ MoveVeloci- 
ty 模块 启动 时 才能 修改 
InVelocity 输入 BOOL 当 Velocity 中 设 定 的 最 大 速度 达到 时 ,该 位 置 1 
BufferMode 输入 SINT 保留 






























































图 7-31 MC Siop 功能 块 图 7-32 MC _ Reset 功能 块 
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8. MC _ ReadStatus 功能 块 
MC _ ReadStatus 功能 块 如 图 7-33 所 示 ， 该 功能 块 的 作用 是 查看 轴 的 状态 。 
表 7-16 中 列 出 了 该 模块 的 参数 ， 重 复 的 参数 不 再 介绍 。 


DiscreteMotion 
ContinuousMotion 
SynchronizedMot 


Homing 


ConstantVelocity 


Accelerating 


Decelerating 





图 7-33 MC _ ReadStatus 功能 块 
K 7-16 MC ReadStatus 模块 参数 列表 






































参数 名 称 参数 类 型 | 数据 类 型 aa jË 
Axisln 输入 AXIS REF 需要 控制 的 轴 的 名 称 ,这 里 为 Axisl 
Valid 输出 BOOL 当 输 出 有 效 时 该 位 置 1 
InVelocity 输出 BOOL 当 Velocity 中 设 定 的 最 大 速度 达到 时 ,该 位 置 1 
Disabled 输出 BOOL 当 轴 不 可 用 时 ,该 位 置 1 
Stopping 输出 BOOL 当 轴 正在 停止 时 该 位 置 1 
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( 续 ) 
参数 名 称 参数 类 型 | 数据 类 型 描 jË 
Referenced 输出 BOOL 当 设 定 了 绝对 位 置 时 该 位 置 1 
DiscreteMotion 输出 BOOL 电动 机 处 于 不 连续 运动 ,例如 点 动 时 ,该 位 置 1 
ContinuousMotion 输出 BOOL 电动 机 连续 运动 时 ,该 位 置 1 
SynchronizedMotion 输出 BOOL 该 位 一 直 置 0 ,Micro800 系列 不 支持 
Homing 输出 BOOL 电动 机 返回 原点 时 该 位 置 
ConstantVelocity 输出 BOOL 电动 机 速度 恒定 时 该 位 置 1 
Accelerating 输出 BOOL 电动 机 加 速 时 该 位 置 1 
Decelerating 输出 BOOL 电动 机 减速 时 该 位 置 














轴 的 运动 状态 是 时 刻 变 化 的 ， 状 态 间 的 切换 如 图 7-34 所 示 。 
MC_MoveAbsolute 


š MC_Movevelocity 
MC Movehelative MC_MoveAbsolute; MC_MoveRelative; MC_Halt 
MC_Halt 


Discrete MC_MoveVelocity Continuous 
Motion Motion 


`x ` : Error 到 
“i Stopping i 
- x " 2 









Done Me: Error ` ed 
` ⁄ Note 1 `x 
MC_MoveAbsolute N i EA ' fN MC_Stop 
M T * ` í N 
C_MoveRelative / : MC_MoveVelocity 
X ErrorStop "a 
MC_Stop ` ， 1 
x ! Note 4 
Eny N Error ‘ MC R 
2 ` MC_Re j 2 ， _Reset and 
`. F | o” ` MC_Power.Status=FALSE 
( Homing ) StandStill === Disabled wa 
MC_Home 


图 7-34 RSH 


针对 轴 状 态 切换 图 ， 有 以 下 几 点 需要 注意 : 

1) Notel : 在 错误 停止 (ErrorStop) 和 正在 停止 (Stopping) 状态 下 ， 除 了 MC Reset 
外 所 有 的 功能 块 都 能 调用 ， 即 使 是 这 些 功能 块 都 没有 执行 。MC _ Reset 块 能 够 使 电动 机 状态 
过 渡 到 保持 (Standstill) 状态 。 如 果 当 电动 机 正在 停止 〈Stopping) 状态 时 发 生 了 一 个 错误 ， 
电动 机 状态 将 会 过 渡 到 因 错 误 而 停止 (ErrorStop) 状态 。 

2) Note2 : Power. enable = TRUE 时 ， 有 一 个 错误 发 生 时 触发 图 中 Note2 的 转换 。 
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3) Note3 : Power. enable = TRUE 时 ， 没 有 错误 发 生 时 进行 图 中 Note3 的 转换 。 

4) Note4: MC _ Stop. Done AND NOT MC _ Stop. Excute 条 件 满 足 ， 触 发 Note4 转换 。 

5) Note5: `4 MC Power 执行 时 ,但 是 Enable 引 脚 为 0 时 ， 轴 会 进入 不 可 用 ( Disa- 
bled) 状态 。 

6) Note6: 当 电 动机 处 于 正在 停止 状态 时 产生 了 一 个 错误 ， 将 会 发 生 Note6 的 转换 。 


7.3.3 运动 控制 功能 块 的 使 用 


下 面具 体 说 明 如 何 设置 运动 控制 功能 来 控制 PTO 口 输出 特定 频率 的 脉冲 ， 以 使 得 电动 
机 到 达 指 定位 置 。 

在 使 用 运动 控制 功能 块 之 前 ， 除 了 需要 配置 好 PTO 功能 块 以 外 ， 还 需要 将 驱动 右 置 于 
Follower 模式 下 (使 用 面板 将 Pr-0. 00 号 参数 设置 为 1)， 即 让 驱动 器 跟随 PTO 口 发 送 的 脉冲 
来 运动 ， 因 为 脉冲 个 数 和 频率 是 可 控 的 ， 脉 冲 个 数 、 频 率 跟 运 动 距离 是 对 应 的 (在 配置 
PTO 口 的 时 候 设 置 的 用 户 定 义 单位 一 处 设置 )， 这 样 便 可 以 知道 到 达 指 定位 置 需要 发 送 多 少 
个 脉冲 ， 通 过 这 种 方式 可 以 实现 位 置 的 精确 控制 。 

在 CCW 中 创建 一 个 例 程 ， 例 程 中 加 入 MC Power. MC MoveRelative、MC MoveAbso- 
lute, MC _ Homing, MC _ Reset, MC _ ReadStatus, MC _ MoveVelocity 等 模块 ， 创 建 好 相应 变 
量 后 ， 先 启动 MC _ Power, (ERE Enable 引 脚 ， 如 图 7-35 所 示 。 

此 时 Status 位 和 active 位 同时 置 1， 控 制 器 中 00.6 (之 前 设置 的 使 能 位 输出 ) 置 1， 表 
示 电 动机 驱动 已 成 功 使 能 。 然 后 设置 MC _ MoveRelative 模块 ， 将 位 置 设置 为 1000mm， 速 度 
设置 为 每 秒 50mm， 并 使 能 MC MoveRelative 模块 ，Execute 置 1。 可 以 看 到 Busy 和 Active 
位 置 1， 表 示 模 块 正 在 运行 ， 如 图 7-36 所 示 。 








Execute_relative1 


Enable1 





图 7-35 MC Power 模块 使 能 图 7-36 MC MoveRelative 模块 使 能 


电动 机 处 于 运行 的 过 程 中 ， 可 以 查看 Axisl 的 状态 ， 可 以 看 到 CommandPos 一 项 在 增加 ， 
增加 到 1000 则 电动 机 停止 运行 ， 这 样 便 完成 了 1000mm 的 精确 定位 。 查 看 Axisl 的 状态 如 图 
7-37 所 示 。 
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E Axis1.ErrorFlag 

I r Axis1.AxisHomed 

国 Asstconstvel 7 
= Axis1.AccelFlag 

国 AsstDecelrlag 

j AislAisstate i 一 
国 Avssl.ErroriD 0 

8 Axis1.ExtraData 0 

Ei Axis1.TargetPos 1000.0 

m Axis1.CommandPos 

Í r AsislTargetVel 50.0 

I r š Axis1.Commandvel 50.0 


图 7-37 查看 Axisl 的 状态 
7.4 高速 计 数 费 HSC 功能 块 


所 有 的 Micro830 和 Micro850 控制 器 都 支持 高 速 计数 器 (High-Speed Counter, HSC) 功 
能 ， 最 多 文 持 6 个 HSC。 高 速 计数 器 功能 块 包含 两 部 分 : 一 部 分 是 位 于 控制 器 上 的 本 地 IO 
端子 ， 具 体 信息 见 3.2.2 节 ; 另 一 部 分 是 HSC 功能 块 指令 ， 将 在 下 文 进行 介绍 。 


7.4.1 HSC 功能 块 


HSC 功能 块 如 图 7-38 所 示 。 

该 功能 块 用 于 局 / 停 高 速 计数 ， 刷 新 高 速 计数 需 的 状态 ， 重 载 高 速 
计数 天 的 设置 ， 以 及 重 置 高 速 计数 器 的 累加 值 。 

注意 : 在 CCW 中 高 速 计数 如 被 分 为 两 个 部 分 ， 高速 计数 部 分 和 用 
户 接 口 部 分 。 这 两 部 分 是 结合 使 用 的 。 本 小 节 主 要 介绍 高 速 计数 部 分 。 
用 户 接 口 部 分 由 一 个 中 断 机 制 驱 动 (例如 中 断 允 许 (UIE)、 激 活 
(UIF). peik (UID) 或 是 自动 允许 中 断 ( AutoStart) ) ， 用 于 在 高 速 计 
数 右 到 达 设 定 条 件 时 驱动 执行 指定 的 用 户 中 断 程序 。 该 功能 块 的 参数 

















列表 见 表 7-17。 图 7-38 HSC 功能 块 
表 7-17 HSC 功能 块 参数 列表 
参数 参数 类 型 数据 类 型 W R 
HscCmd Input USINT 功能 块 执 行 .刷新 等 控制 命令 , 见 HSC 命令 参数 
HSCAppData Input HSCAPP HSC 应 用 配置 ,通常 只 需 配置 一 次 , 见 HSC 应 用 数据 结构 




















HSC 动态 状态 。 通 常 在 HSC 执行 周期 里 该 状态 信息 会 持续 更 
新 , 见 HSC 状态 信息 数据 结构 

可 编程 限 位 开关 数据 ,用 于 设置 HSC 的 附加 高 低 及 溢出 设 定 
值 , 见 PLS 数据 类 型 
Sts Output UINT HSC 功能 块 执行 状态 , 见 HSC 状态 值 
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PlsData Input PLS 
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HSC 命令 参数 ( HseCmd) 见 表 7-18 。 
表 7-18 HSC 命令 参数 







































































HSC 命令 命令 描述 
0x00 留 ,未 使 用 
执行 HSC :运行 HSC( 如 果 HSC 处 于 空闲 模式 且 梯 级 使 能 ) ; 只 更 新 HSC 状态 信息 (如 果 HSC 
0x01 Aun À 2 
处 于 运行 模式 , 且 梯 级 使 能 ) 
0x02 停止 HSC ,如 果 HSC 处 于 运行 模式 , 且 梯 级 使 能 
0x03 上 载 或 设置 HSC 应 用 数据 配置 信息 (如 果 梯 级 使 能 ) 
0x04 重 置 HSC 累加 值 ( 如 果 梯 级 使 能 ) 


说 明 :“0x” 前 绥 表 示 十 六 进 制 数 。 
HSCAPP 数据 类 型 (HSCAppData) 见 表 7-19。 
表 7-19 HSCAPP 数据 类 型 
























































= ae | 类 
PLSEnable BOOL 使 能 或 停止 可 编程 限 位 开关 
HscID UINT 要 驱动 的 HSC 编号 , 见 HSC ID 定义 

HSCMode UINT 要 使 用 的 HSC 计数 模式 , 见 HSC 模式 
Accumulator DINT 设置 计数 器 的 计数 初始 值 

HPSetting DINT 高 预 设 值 

LPSetting DINT 低 预 设 值 

OFSetting DINT 溢出 设置 值 

UFSetting DINT 下 溢 设 置 值 

OutputMask UDINT 设置 输出 掩 码 

HPOutput UDINT 高 预 设 值 的 32 位 输出 值 

LPOutput UDINT 低 预 设 值 的 32 位 输出 值 











说 明 : OutputMask 指令 的 作用 是 屏蔽 HSC 输出 的 数据 中 的 某 几 位 ， 以 获取 期 望 的 数据 
输出 位 。 例 如 ， 对 于 24 点 的 Micro830， 有 9 点 本 地 Eha BL 4) 输出 点 用 于 输出 数据 ， 
当 不 需 输 出 第 零 位 的 数据 时 ， 可 以 把 OutputMask 中 的 第 零 位 置 0 即 可 。 这 样 即使 输出 数据 
上 的 第 零 位 为 1， 也 不 会 输出 。 

HscID, HSCMode, HPSetting, LPSetting, OFSetting, UFSetting 6 个 参数 必须 设置 ， 否 则 
将 提示 HSC 配置 信息 错误 。 上 洲 值 最 大 为 +2，147，483，647， 下 游 值 最 小 为 -2，147， 
483 ，647 ， 预 设 值 大 小 须 对 应 ， 即 高 预 设 值 不 能 比 上 洪 值 大 ， 低 预 设 值 不 能 比 下 溢 值 小 。 当 
HSC 计数 值 达 到 上 洪 值 时 ， 会 将 计数 值 置 为 下 洲 值 继续 计数 ， 达 到 下 淤 值 时 类 似 。 

HSCApp Data 应 用 数据 是 HSC 组 态 数据 ， 它 需要 在 局 动 HSC 前 组 态 完 毕 。 在 HSC 计数 
期 间 ， 该 数据 不 能 改变 ， 除 非 需 要 重 载 HSC 组 态 信 息 (在 HscCmd 中 写 03 命令 ) 。 但 是 ， 
在 HSC 计数 期 间 的 HSC 应 用 数据 改变 请 求 将 被 忽略 。 

HSC ID 定义 见 表 7-20。 
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表 7-20 HSC ID 定义 






























































位 描述 
15 ~ 13 HSC 的 模式 类 型 :0x00 一 一 本 地 ;0x01 扩展 式 ( 暂 无 ) ;0x02 HAR 
TT 模块 的 插 模 ID :0x00 本 地 ;0x01 - Ox1F 扩展 式 ( 暂 无 ) 模 块 的 ID;0x01 ~ 0x05 EA Kt HE 
的 ID 
a 模块 内 部 的 HSC ID :0x00 ~0x0F 一 一 本 地 ;0x00 ~0x07 一 一 扩展 式 ( 暂 无 ) ;0x00 ~ 0x07 — HA IÈ 








注意 :对 于 初始 版 本 的 Connected Components Workbench 只 支持 0x00 ~ 0x05 范围 的 ID 





使 用 说 明 : 将 表 中 各 位 上 符合 实际 要 使 用 的 HSC 的 信息 数据 组 合 为 一 个 无 符号 整数 ， 
写 到 HSCAppData 的 HscID 位 置 上 即 可 。 例 如 ， 选 择 控制 器 自 融 的 第 一 个 HSC 接口 ， 即 15 
~13 位 为 0， 表 示 本 地 的 IO0; 12 ~8 位 为 0， 表 示 本 地 的 通道 ， 非 扩展 或 舱 入 模块 ; 7 ~0 
位 为 0， 表 示 选 择 第 0 个 HSC， 这 样 最 终 就 在 定义 的 HSCAPP 类 型 的 输入 上 的 HseID 位 置 上 
写 入 0 即 可 。 

HSC 模式 (HSCMode) 见 表 7-21 所 示 。 

表 7-21 HSC 模式 







































































模式 功 能 模式 功 能 

x 递增 计数 5 有 “ 重 置 "和 “保持 ”控制 信号 的 两 输入 计数 

| 有 外 部 “ 重 置 " 和 “保持 ”控制 信号 的 递增 | 6 正 交 计数 (编码 形式 ,有 A.B 两 相 脉 冲 ) 
计数 7 有 “ 重 置 "和 “保持 "控制 信号 的 正 交 计数 

2 双向 计数 ,并 带 有 “外 部 方向 "控制 信号 8 Quad X4 计数 器 

F A RE MRR HEED E  。 有 “ 重 置 "和 “保持 "控制 信号 的 Quad X4 计数 
言 号 的 双向 计数 器 

两 输入 计数 (一 个 加 法 计数 输入 信号 ,一 个 
减法 计数 输入 信号 ) 














注意 : HSC3 HSC4 和 HSC5 只 支持 0、2、4、6 和 8 模式 。HSC0、HSC1 和 HSC2 支持 
所 有 模式 。 
HSCSTS 数据 类 型 (HSCStsInfo) 见 表 7-22。 它 可 以 显示 HSC 的 各 种 状态 ， 大 多 是 只 读 


数据 。 其 中 的 一 些 标志 可 以 用 于 逻辑 编程 。 
表 7-22 HSCSTS 数据 类 型 







































































参数 数据 类 型 Hi jË 
CountEnable BOOL 使 能 或 停止 HSC 计数 
ErrorDetected BOOL 非 零 表 示 检 测 到 错误 
CountUpFlag BOOL 递增 计数 标志 
CountDwnFlag BOOL 递减 计数 标志 
Model Done BOOL HSC 是 1(1A) 模 式 或 2(1B) 模 式 , 上 且 累 加 值 递增 计数 至 HP 的 值 
OVF BOOL KEME E ii 
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( 续 ) 
参数 数据 类 型 描述 
UNF BOOL 检测 到 下 游 

CountDir BOOL 1 :递增 计数 ,0 :递减 计数 
HPReached BOOL 达到 高 预 设 值 
LPReached BOOL 达到 低 预 设 值 
OF CauseInter BOOL 上 溢 导 致 HSC 中 断 
UFCauselnter BOOL 下 溢 导 致 HSC 中 断 
HPCauselnter BOOL 达到 高 预 设 值 , 导 致 HSC 中 断 
LPCauselnter BOOL 达到 低 预 设 值 , 导 致 HSC 中 断 
PlsPosition UINT 可 编程 限 位 开关 的 位 置 
ErrorCode UINT 错误 代码 , 见 HSC 错误 代码 
Accumulator DINT 读 取 累加 器 实际 值 
HP DINT 最 新 的 高 预 设 值 设 定 , 可 能 由 PLS 功能 更 新 
LP DINT 最 新 的 低 预 设 值 设 定 , 可 能 由 PLS 功能 更 新 
HPOutput UDINT 最 新 高 预 设 输出 值 设 定 , 可 能 由 PLS 功能 更 新 
LPOutput UDINT 最 新 低 预 设 输出 值 设 定 , 可 能 由 PLS 功能 更 新 
关于 HSC 状态 信息 数据 结构 (HSCSTS) 的 说 明 如 下 。 


在 HSC 执行 的 周期 里 ，HSC 功能 块 在 “0x01”( HscCmd) 命令 下 ， 状 态 将 会 持续 更 新 。 
在 HSC 执行 的 周期 里 ， 如 果 发 生 错误 ,错误 检 测 标 志 将 会 打开 ， 不 同 的 错误 情况 对 应 


着 如 下 的 错误 代码 ， 见 表 7-23。 


表 7-23 HSC 错误 代码 





























PLS 数据 结构 (PlsData) 























错误 代码 位 HSC 计数 时 错误 代码 错误 描述 
isss (RRt) E | HoE 错误 由 U 
高 字 节 的 数值 表示 触发 错误 PLS 数据 中 数组 编号 

0x00 无 错误 
0x01 无 效 HSC 计数 模式 
0x02 无 效 高 预 设 值 

7 ~0( 低 字 节 ) = 
0x03 T E ii 
0x04 无 效 下 游 
0x05 无 PLS 数据 








可 编程 限 位 开关 (PLS) 数据 是 一 组 数组 ， 每 组 数组 包括 高 低 预 设 值 以 及 上 下 溢出 值 。 














PLS 功能 是 HSC 操作 模式 的 附加 设置 。 当 允许 该 模式 操作 时 (PLSEnable 选 通 ) ， 每 次 达到 
一 个 预 设 值 时 ， 预 设 和 输出 数据 将 通过 用 户 提 供 的 数据 更 新 ( 即 PLS 数据 中 下 一 组 数组 的 
设 定 值 )。 所 以 ， 当 需要 对 同一 个 HSC 使 用 不 同 的 设 定 值 时 ， 可 以 通过 提供 一 个 包含 将 要 使 
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用 的 数据 的 PLS 数据 结构 实现 。PLS 数据 结构 是 一 个 大 小 可 变 的 数组 。 注 意 : 一 个 PLS 数据 
体 的 数组 个 数 不 能 大 于 255。 当 PLS 没有 使 能 时 ，PLS 数据 结构 可 以 不 用 定义 。PLS 数据 结 
构 元 素 作 用 表 见 表 7-24, 

HSC 状态 值 (Sts 上 对 应 的 输出 ) 见 表 7-25 。 




































































表 7-24 PLS 数据 结构 元 素 作 用 表 $ 7-25 HSC 状态 值 
命令 元 素 数据 类 型 元 素描 述 HSC 状态 值 状态 描述 
字 0-1 SNT 高 预 设 信 设 置 0x00 无 动作 (没有 使 能 
0x01 HSC 功能 块 执行 成 功 
字 2 ~3 DINT 低 预 设 值 设置 m= F s 
4-5 UDINT 高 位 输出 预 设 值 0x03 HSC ID 超过 有 效 范围 
字 6~7 UDINT 低位 输出 预 设 值 0x04 HSC 配置 错误 























在 使 用 HSC 计数 时 ， 注 意 设置 滤波 参数 ， 否 则 HSC 将 无 法 正常 计数 。 该 参数 在 硬件 信 
县 中 ， 使 用 的 是 HSC0， 其 输入 编号 是 mput0 ~1。 设 置 滤波 参数 如 图 7-39 所 示 。 

















— 尾 性 
内 存 
=l 通信 端口 i 
5 RAEES 
U5B aH 
日 期 和 时 间 maba 
中 断 csus ja 
自动 /故障 [ET | 
- Modbus 遇 射 Kass = 
HA SE IO -5 SUA 
z! 插件 模块 E | 默认 
<> | 
<> | aik 
<> 














图 7-39 设置 滤波 参数 


高 数 计数 器 一 般 用 于 计数 达到 要 求 后 触发 中 断 ， 进 而 处 理 用 户 自 定义 的 中 断 程 序 。 中 断 
的 设置 在 硬件 信息 中 的 Interrupts 中 能 找到 ， 如 图 7-40 所 示 。 

图 740 中 ,选择 的 是 HSC 类 型 的 用 户 中 断 ， 触 发 该 中 断 的 是 HSC0， 将 要 执行 的 中 断 
程序 是 HSCa 〈 用 户 自 定义 ) 。 该 对 话 框 中 还 看 到 “自动 开始 ”参数 ， 当 它 被 置 为 真 时 ， 只 
要 控制 器 进入 任何 “运行 ”或 “测试 ”模式 ，HSC 类 型 的 用 户 中 断 将 自动 执行 。 该 位 的 设 
置 将 作为 程序 的 一 部 分 被 存储 起 来 。“ Mask for IV” 表 示 当 该 位 置 假 (0) 时 ,程序 将 不 执 
行 检 测 到 的 上 浇 中 断 命 令 ， 该 位 可 以 由 用 户 程 序 设 置 ， 且 它 的 值 在 整个 上 电 周 期 内 将 会 保持 
住 。 类 似 的 “IN 的 掩 码 ”、“IH 的 掩 码 ” 和 “I 了 IL 的 掩 码 ” 分 别 表示 屏蔽 下 溢 中 断 、 高 设置 
值 中 断 和 低 设置 值 中 断 。 
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-Modbus 映射 

o RAT NO 

日 -插件 模块 
> 
> 


IV 的 撞 码 
IH 的 撞 码 








— 


| HSËD 








SCO. 





(Unti tledLD 


IH 的 撞 玛 
IL 的 撞 玛 





7.4.2 HSC 状态 设置 


图 7-40 HSC 中 断 设置 


HSC 状态 设置 功能 块 如 图 741 所 示 。 


HSC_SET_STS 
Enable ENO 





图 7-41 HSC 状态 设置 功能 块 
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HSC 状态 设置 功能 块 用 于 改变 HSC 计数 状态 。 注 意 : 当 HSC 功能 块 不 计数 时 (停止 ) 
才能 调用 该 设置 功能 块 ， 和 否则 输入 参数 将 会 持续 更 新 且 任何 HSC _ SET _ STS 功能 块 做 出 的 
设置 都 会 被 忽略 。 
该 功能 块 的 参数 列表 见 表 7-26。 
表 7-26 HSC 状态 设置 功能 块 参数 列表 












































参数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
HscID Input DATE A 欲 设置 的 HSC 状态 
应 用 数据 结构 
Model Done Input BOOL 计数 模式 1A 或 1B 已 完成 
HPReached Input BOOL 达到 高 预 设 值 , 当 HSC 不 计数 时 ,该 位 可 重 置 为 假 
LPReached Input BOOL 达到 低 预 设 值 , 当 HSC 不 计数 时 ,该 位 可 重 置 为 假 
OFOccurred Input BOOL 发 生 上 浇 , 当 需 要 时 ,该 位 可 置 为 假 
UFOccurred Input BOOL RÆ FÜR, AmA, AM EAR 
Sts Output UINT 见 HSC 状态 值 
上 NO Output BOOL 使 能 输出 


7.4.3 HSC 的 使 用 


下 面具 体 介 绍 HSC 功能 块 的 配置 步骤 和 使 用 方法 。 

1. 硬件 连 线 

将 PTO 口 脉 冲 输出 口 0. 00 直接 接 到 HSC JL 00 OE, 使 用 HSC 计数 PTO 口 的 脉冲 个 
数 ， 硬 件 接 完 以 后 需要 对 数字 量 输入 工 00 口 进行 配置 方 能 计数 到 高 速 脉冲 个 数 。 打 开 
CCW ， 双 击 Micro850 图 标 ， 点 击 Embedded 1/0 H, HAA 0-1 502X 5us, WB 742 
所 示 。 





WL ` 


# Embedded IO 





u Inputs Input Filter 

日 .Motion 

: -Axisl 
E F General p 2-3 DC 5ps 


K742 配置 高 速 计数 器 脉冲 输入 口 

2. 创建 HSC 模块 

在 CCW 中 建立 一 个 例 程 ， 例 程 中 创建 HSC 模块 ， 创 建 相 应 的 变量 ， 并 设置 初始 值 ， 如 
图 7-43 所 示 。 

其 中 HselD 选择 0， 表示 选择 HSC0 计数 器 ， 使 用 Micro850 的 般 入 式 输 入 口 0-3, Hsc- 
Mode 设置 为 2， 选 择 模式 2a， 即 舰 和 人 式 输 入 口 L 00 作为 增 / 减 计数 器 ，L 01 作为 方向 选择 
位 , IL01 置 1 时 使 用 加 计数 器 ， 置 0 时 使 用 减 计数 器 。HPSetting 设置 为 100000， 表 示 计 数 
100000 个 脉冲 ， 如 果 以 每 200 个 脉冲 1mm 计算 ，500mm 刚好 达到 HPSetting 的 值 ， 即 移动 
500mm 的 距离 。 

3. 启动 HSC 模块 计数 脉冲 个 数 

利用 上 一 节 中 编写 的 Kinetix 3 的 程序 ,使 用 MC _ MoveRelative 模块 ， 使 电动 机 运行 
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1000mm。 运 行 电动 机 后 ，HSC 状态 位 如 图 7-44 所 示 。 


Bš == t 










0 
0 
-100000 
-200000 


[ ata 


图 7-43 配置 HSC 脉冲 输入 口 


o 
100000 
o 








图 744 HSC 状态 位 





可 以 看 到 脉冲 计数 开始 ，Accumulator 计数 需 开 始 计数 ， 当 超过 100000 个 脉冲 时 ，HP- 
Reached 引 脚 置 1， 表 示 电 动机 到 达 高 限 位 开关 ， 在 实际 应 用 中 可 以 以 此 信号 作为 电动 机 停 
止 信和 号， 让 电动 机 停止 运行 。 


7.5 位 置 控制 系统 设计 





7.5.1 位 置 控制 系统 程序 设计 
以 一 个 简单 的 位 置 控 制 系统 为 例 ， 该 系统 的 控制 要 求 如 图 7-45 所 示 。 
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(J 
0 mm 1000mm 3000mm 10000mm 


图 7-45 位置 控制 要 求 


要 求 电动 机 从 起 点 开始 运动 ， 以 50mm/s 的 运动 速度 ， 运 动 至 1000mm 处 ,停留 2s 后 ， 
该 处 黄 灯 完 起 。 电 动机 继续 以 100mm/s 的 运动 速度 ,运动 至 3000mm 处 ， 停 留 2s 后 ， 该 处 
红 灯 亮 起 。 之 后 电动 机 以 300mm/s 的 运动 速度 运动 到 10000mm 的 位 置 ， 停 留 2s 后 ， 蓝 灯亮 
起 。 其 中 定位 的 位 置 误差 不 超过 lmm。 

控制 系统 程序 如 图 746 所 示 。 


K3_POWER_ON 




















图 746 位 置 控制 系统 程序 


程序 中 使 用 了 PTO 模块 的 MC Power、MC Home、MC MoveAbsolute 功能 块 ， 在 使 用 
MC MoveAbsolute 之 前 需要 给 Kinetix 3 模块 驱动 使 能 ， 需 要 用 到 MC _ Power 模块 ， 并 需要 
用 MC _ Home 模块 设置 原点 ， 故 需要 用 到 MC _ Home 模块 设置 原点 ， 接 下 来 可 以 使 用 MC _ 
MoveAbsolute 模块 来 控制 电动 机 运动 ， 如 图 7-47 所 示 。 
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图 7-48 第 一 阶段 程序 


程序 第 一 阶段 设置 位 置 1000 和 速度 50， 然 后 给 MC MoveAbsolute 模块 一 个 起 动 命令 ， 
起 动 电动 机 以 给 定 速度 运行 ， 当 达到 999 ~1001mm 之 间 时 起 动 定时 需 定 时 2s 后 亮 黄 灯 ， 并 
且 起 动 第 二 阶段 程序 。 
第 一 阶段 程序 如 图 748 所 示 。 
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程序 第 二 阶段 设置 位 置 3000 和 速度 100， 然 后 给 MC MoveAbsolute 模块 一 个 起 动 命 令 ， 
起 动 电动 机 以 给 定 速度 运行 ， 当 达到 2999 ~ 3001mm 之 间 时 起 动 定 时 器 定时 2s 后 亮 红 灯 ， 
并 且 起 动 第 三 阶段 程序 。 第 二 阶段 程序 如 图 7-49 所 示 。 











图 7-49 第 二 阶段 程序 


程序 第 三 阶段 设置 位 置 10000 和 速度 300， 然 后 给 MC ”MoveAbsolute 模块 一 个 起 动 命 
S, 起 动 电动 机 以 给 定 速 度 运行 ， 当 达到 9999 ~ 10001mm 之 间 时 起 动 定时 峰 定 时 2s 后 亮 蓝 
灯 。 第 第 三 阶段 程序 如 图 7-50 所 示 。 







© 
LIGHT1_YELLOW 


(9 


LIGHT2_RED 


©) 


LIGHT3_BLUE 


©) 
















图 7-50 第 三 阶段 程序 


程序 中 另 设 返回 按钮 ， 使 电动 机 以 500 速度 返回 原点 。 
7.5.2 上 位 机 界面 设计 


1. 配置 PVC600 屏 与 控制 器 

使 用 网 线 将 PVC600 与 控制 器 连接 起 来 ， 连 接 方法 如 7. 1 节 图 7-1 所 示 。 连 接 好 后 ,在 
PVC600 界面 中 设置 通信 地 址 为 192. 168. 1. 22。 设置 完 可 以 在 网 页 上 输入 192. 168. 1. 22 进入 
PVC600 的 配置 界面 。 

2. 配置 PVC600 通信 

在 PVC600 配置 界面 中 点 击 创建 ， 创 建 一 个 新 的 PVC 应 用 程序 ， 如 图 7-51 所 示 。 

在 配置 界面 下 点 击 “ 编 辑 ”， 进 入 编辑 界面 。 
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进入 通信 设置 界面 ， 选 择 通信 协议 为 以 太 网 Allen-Bradley CIP， 添 加 控制 器 为 Micro800 
系列 ， 输 入 控制 顺 IP 地 址 。PVC 通信 配置 界面 如 图 7-52 所 示 。 


应 用 程序 

名 称 : PVcApplication2 

位 置 : 内 部 

模式 : 正在 编辑 -触摸 屏 和 通讯 已 禁止 9 


Initial_T6T 
PVcApplication1 





新 应 用 程序 ZZ TT ate 
[EE IEE | 


图 7-51 PVC 配置 界面 





协议 一 一 
e íT |DF1 x| 
EHARA len-Bradley CIP - 


驱动 程序 USB /| 以太 网 












PanelView Component 设置 
[LE 

协议 级 没有 可 配置 的 属性 

控制 器 设置 

Cams D ARS 





名 称 








图 7-52 PVC 通信 配置 界面 


3. 配置 PVC 标签 

标签 的 设置 界面 如 图 7-53 所 示 。 

4. 界面 编辑 

编辑 界面 如 图 7-54 所 示 ， 图 中 黄 、 红 、 蓝 灯 分 别 用 3、4、5 号 标签 做 了 标记 ， 当 前 位 
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外 部 GHZ 220 BHR 
pi 








图 7-53 ”标签 的 设置 界面 


置 使 用 的 是 TAG0006 显示 控制 器 中 的 Axisl. CommandPos 的 值 ， 当 前 速度 显示 的 是 Ax- 
is. CommandVel 的 值 。 启 动 使 用 的 是 Start _ Moving 布尔 量 ， 返 回 使 用 的 是 Back _ Home 布尔 
量 。 使 能 按钮 控制 MC _ Power 模块 的 Enable f, 原点 按钮 控制 MC _ Home 模块 的 
Excute 位 。 

5. 运行 界面 

在 PVC 配置 界面 点 击 “运行 ” ， 开 始 运行 界面 ， 如 图 7-54 所 示 ， 点 击 启 动 按钮 后 ， 可 
以 看 到 当前 位 置 和 当前 速度 开始 实时 变化 ， 到 达 1000mm 位 置 2s 后 ， 黄 灯亮 ， 到 达 3000mm 

















位 置 2s 后 ， 红 和 灯亮， 到达 10000mm 位 置 2s 后 蓝 灯 亮 。 至 此 一 个 简单 的 位 置 控制 系统 设计 完 


毕 。 


当前 位 置 ， | 10.000 





图 7-54 ”编辑 界面 





1. 简 述 Micro800 控制 右 中 PTO 功能 的 用 途 。 

2. 简 述 HSC 的 组 态 方法 。 

3. Kinetix 3 伺服 驱动 妖 的 控制 方式 有 哪些 ? 
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L 控制 器 能 否 使 用 RS-232 ASCH 访问 和 修改 Kinetix 3 的 参数 值 以 及 通过 RS-232 ASCI 
控制 Kinetix 3 实现 对 电动 机 的 控制 ?如 何 实现 ? 
2. 自己 设计 一 个 实验 ， 使 用 Kinetix 3 的 模拟 量 速度 输入 模式 控制 电动 机 。 
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温度 控制 系统 


| 学习 目 标 


e 了 解 温度 控制 系统 的 结构 
° 模拟 量 信 号 的 工程 单位 标定 
e 模拟 量 模块 的 组 态 


e° PID 的 手动 调节 和 自 整 定 方法 


第 8 章 温度 控制 系统 





8.1 温度 控制 系统 结构 


以 Micro850 控制 如 为 核心 的 温度 控制 系统 的 结构 如 图 8-1 所 示 。 


CRORE 






各 人 人 


Micro 850 


功率 放大 器 


图 8-1 温度 控制 系统 结构 


温度 控制 单元 的 工作 原理 为 : Micro850 控制 器 能 控制 模拟 量 输出 模块 输出 DC 0 ~ 10V 
电压 ， 并 经 功率 放大 需 转 化 为 AC 0 ~220V 电压 ， 用 于 驱动 电阻 炉 进 行 加 热 。 电 阻 炉 的 温度 
则 由 热电 阻 采集 反馈 回 Miero850 控制 右 中 ， 利 用 PID 功能 块 控 制 模 拟 量 输出 模块 输出 的 电 
压 大 小 ， 从 而 控制 电阻 炉 温度 的 升 高 。 系 统 原理 图 如 图 8-2 所 示 。 








0—10V 0—220V 














2080—RTD2 热电 阻 


图 8-2 系统 原理 图 


热电 阻 模块 和 模拟 量 输出 模块 的 选 型 、 接 线 详 见 2.3 节 。 

关于 热电 阻 模块 和 模拟 量 输出 模块 的 工程 单位 标定 ， 本 节 以 2080-RTD2 和 2080-OF2 为 
例 进行 说 明 。 

2080-OF2 模块 可 以 通过 CCW 的 转化 获得 实际 电压 。 因 为 2080-0F2 是 积分 式 模拟 量 输 
出 模块 ， 其 输入 的 数据 范围 为 0~65535， 所 以 要 将 其 转化 成 0~10V 电压 就 需要 用 如 下 公式 
进行 转化 。 
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I0_P3_A J% ' 
OA FRIRE x 10V = 所 得 电压 值 


例 : -IO_P3_AO_00 模拟 量 输出 模块 中 的 数据 为 20000， 则 实际 输出 电压 值 由 上 述 公 式 
可 得 : 20000/65535 * 10 =3. 05V, 
2080-RTD2 模块 可 以 通过 CCW 的 转化 获得 实际 温度 。 以 下 公式 说 明了 一 体 化 编程 组 态 
软件 如 何 通 过 温度 数据 得 出 摄氏 温度 值 。 
摄氏 温度 = (_IO_P2_AL 00 中 的 数据 -2700)/10 
例 : -IO_P2_AI_00 模拟 量 输出 模块 中 的 数据 为 3000， 则 实际 温度 由 上 述 公 式 可 得 : 
(3000 -2700) /10 =30%C 。 














8.2 模拟 量 模块 的 组 态 


8.2.1 热电 阻 模块 的 组 态 

本 节 以 2080-RTD2 为 例 介绍 热电 阻 模块 的 组 态 。 

1) 启动 CCW， 打 开 Micro850 项 目 。 在 项 目 管理 带 窗 格 中 ， 右 键 单 击 Micro850 并 选择 
“打开 ”(Open) 将 显示 “控制 右 属 性 ”页 面 。 

2) 右键 单 击 想 要 组 态 的 功能 性 插件 插 槽 ， 然 后 选择 2080-RTD2 功能 性 插件 ， 如 图 8-3 
所 示 。 


2080-IF2 


Communication 2080-IF4 


Digital 2080-OF2 


2080-RTD2 
| 2080-RTD2 N 


2080-TC2 i 





图 8-3 ”热电 阻 插件 的 选择 
3) 单 击 2080-RTD2 热电 阻 插件 模块 ， 根 据 热电 阻 的 型 号 和 刷新 速率 设置 组 态 属性 ， 如 
图 84 所 示 。 
4) 当 模 块 处 于 运行 模式 且 传 感 带 与 功能 性 插件 相连 时 ， 全 局 变量 字段 _I0_P2_AI_00 和 
_IO_P2_AL01 将 依据 测量 值 显示 相应 的 温度 数据 ， 如 图 8-5 所 示 。 


8.2.2 模拟 量 输出 模块 的 组 态 


本 节 以 2080-0F2 为 例 介绍 模拟 量 输 出 模块 的 组 态 。 

1) 如 8.2.1 节 2080-RTD2 组 态 一 样 ， 打开“ 控制 器 属性 ”界面 。 

2) 右键 单 击 想 要 组 态 的 功能 性 插件 插 柳 ， 然 后 选择 2080-OF2 功能 性 插件 ， 如 图 8-6 
所 示 。 
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+ Startup/Faults 
-~ Modbus Mapping 
~ Embedded IO 

- Plug-In Modules 
berg 
L- < Empty > 

- Expansion Modules 
[< Available > 
- < Available > 
š < Available > 


i~ < Available > 











图 8-6 模拟 量 输出 模块 的 选择 
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3) 单 击 2080-OF2 模拟 量 输出 模块 ， 根 据 所 选 的 通道 和 所 需 的 输出 设置 其 组 态 属 性 ， 
如 图 82 所 示 。 


- Interrupts 
上 Startup/Faults 
| Modbus Mapping 
-Embedded 1/0 
B- Plug-In Modules 


B- Expansion Modules 
~ < Available > 
| < Available > 
~ < Available > 
l- < Available > 








图 8-7 模拟 量 输出 模块 参数 的 设 定 


4) 当 模 块 处 于 运行 模式 且 传 感 絮 与 功能 性 插件 相连 时 ， 全 局 变量 字段 _I0_P3_AO_00 
和 _10_P3_A0_01 将 输出 给 定 的 模拟 量 ， 如 图 8-8 所 示 。 











图 8-8 模拟 量 输出 


8.3 PID 功能 块 


8.3.1 PID 功能 块 参数 


PID 功能 块 如 图 8-9 所 示 。 

该 功能 块 为 PID 控制 器 功能 块 ， 它 是 系统 预 设 的 功能 块 的 组 合 ， 该 功能 块 的 参数 列表 见 
表 8-1。 

GAIN _ PID 数据 类 型 见 表 8-2 。 

AT _ Param 数据 类 型 见 表 8-3。 
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Process Output 


SetPol_ Absolu... 


FeedB.. ATwa_ 





图 8-9 PID 功能 块 


表 8-1 PID 功能 块 参数 列表 






























































参数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
Process Input REAL 过 程 值 ,从 过 程 输出 中 测量 
SetPoint Input REAL 设 定 值 
反馈 信号 ,控制 变量 作用 于 过 程 后 的 值 ,反馈 可 以 作为 IPIDCON- 
FeedBack Input REAL 
TROLLER 的 输出 
PID 的 操作 模式 : 真 :控制 器 处 于 正常 模式 ; 假 :微分 部 分 将 被 忽略 , 且 
Auto Input BOOL 控制 器 输出 将 被 强制 在 控制 限制 的 范围 内 跟踪 反馈 值 。 并 且 人 允许 控制 
器 在 没有 超过 输出 限制 的 条 件 下 跳 转 到 自动 调节 模式 
初始 化 。 该 变量 的 一 个 跳 变 ( 真 变 为 假 或 假 变 为 真 ) 将 会 使 控制 器 在 
Initialize Input BOOL 该 循环 周期 中 剔除 一 切 比 例 增益 ( 即 初始 化 ) 。 同 时 也 初始 化 自动 调节 
( AutoTune ) 队列 
Gains Input GAIN_PID IPIDController 的 PID 增益 , 3L GAIN_PID 数据 类 型 
AutoTune Input BOOL 当 值 为 真 且 Auto 和 Initialize 为 假 时 ,开始 执行 自动 调节 阵列 
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( 续 ) 
参数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
ATParameters Input AT_Param 自动 调节 的 参数 配置 , 见 AT_Param 数据 类 型 
用 于 处 理 错误 的 模式 : 
0 一 一 无 错误 记录 文件 (ErrLog file) 
ErrorMode Input DINT 
1 在 错误 记录 文件 中 记录 级 别 1 的 错误 信息 
2 在 错误 记录 文件 中 记录 级 别 1 和 级 别 2 的 错误 信息 
Output Output REAL 控制 器 的 输出 值 
AbsoluteError Output REAL 绝对 误差 ( 过程 值 - 设 定 值 ) 
自动 调节 队列 的 警告 ; 
0 一 一 没有 自动 调节 ;1 一 一 处 于 自动 调节 模式 ;2 一 一 已 完成 自动 调 
ATWarnings Output DINT 节 ; -1— ERROR 1: 控 制 器 的 “Auto” 信 号 为 真 ,没有 自动 调节 的 可 
能 ,请 将 其 置 为 假 ; - 2 一 一 ERROR 2 :自动 调节 错误 ,ATDynaSet 到 期 
( 即 自动 调节 的 等 待 时 间 到 ) 
OutGains Output GAIN_PID 自动 调节 (AutoTune ) 后 计算 出 的 增益 











表 8-2 GAIN PID 数据 类 型 

















参数 数据 类 型 描 jË 
DirectActing BOOL 动作 类 型 : 真 : 正 向 操作 ; 假 : 反 向 操作 
ProportionalCain REAL PID 比例 增益 (三 0. 0001) 
Timelntegral REAL PID 积分 时 间 ( 三 0. 0001 ) 
TimeDerivative REAL PID 微分 时 间 ( >0.0) 
DerivativeGain REAL PID 微分 增益 ( >0.0) 








表 8-3 AT _ Param 数据 类 型 

































































参数 数据 类 型 描述 
Load REAL 下 载 自动 调节 的 参数 。 它 是 启动 AutoTune 时 的 输出 值 
自动 调节 偏差 。 这 是 用 于 度量 自动 调节 噪声 带 的 标准 偏差 (噪声 带 =3 * De- 
Deviation REAL 
viation ) 
Step REAL 自动 调节 的 步 长 ,必须 大 于 噪声 带 的 值 上 且 小 于 下 载 (Load ) 的 1⁄2 
ATDynamSet REAL 放弃 自动 调节 前 的 等 待 时 间 ( 单 位 为 秒 ) 
决定 输出 值 在 自动 调节 阵列 后 是 否 重 置 为 0。 真 : 自动 调节 后 , 重 置 PIDCON- 
ATReset BOOL 
TROLLER 输出 为 0; 假 :输出 下 载 值 (Load ) 











8.3.2 FAIH PID 的 参数 设 定 


人 为 输入 的 PID 参数 对 系统 进行 调节 时 , “process” 就 是 从 热电 阻 中 采集 回来 的 实际 温 
度 值 ， 而 “setpoint ”就 是 人 为 设 定 的 目标 值 。 因 为 是 手动 PID 调节 “auto” 设 为 TRUE 选择 
正常 模式 ， 而 “initialize” 设 为 FALSE，“autotune” 设 为 FALSE， 即 不 启动 自动 调节 序列 ， 
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如 图 8-10 所 示 。 


auto 


autotune 


intialize BOOL 








图 8-10 PID 参数 设 定 


根据 之 前 学 的 PID 参数 整定 法 ， 在 “gains” 中 输入 合理 的 P、LI、D 参数 。 由 于 实验 环 
境 复杂 ， 扰 动 变 量 无 法 精确 获得 ， 所 以 本 书 使 用 “ 试 竣 法 ”来 手动 整定 PID 参数 。 

先 整定 比例 部 分 ， 将 比例 系数 由 小 变 大 ， 观 察 系统 的 响应 ， 直 到 得 到 反应 快 、 超 调 小 的 
响应 效果 。 

如 果 在 比例 调节 的 基础 上 系统 的 静 差 不 能 满足 设计 要 求 ， 则 加 入 积分 环节 。 先 将 比例 系 
数 缩小 至 原来 的 80% ， 再 将 积分 时 间 常 数 由 大 到 小 改变 。 让 系统 在 保持 展 好 的 动态 性 能 的 
前 提 下 ， 消 除 静 差 。 

若 使 用 比例 积分 调节 器 消除 了 静 差 ， 但 动态 过 程 反复 调整 仍 不 能 满意 ， 则 可 加 入 微分 环 
五， 构成 比例 积分 微分 调节 和 项。 微分 时 间 稼 数 由 0 逐渐 增 大 ， 同 时 相应 地 改变 比例 系数 和 积 
分 时 间 常 数 ， 不 断 斌 次， 直到 取得 满意 的 控制 效果 。 

经 过 实验 得 出 Proportional Gain: 800, Time Integral; 500 是 较 理 想 的 参数 。 


8.3.3 PID 的 自 整定 


如 果 要 运行 一 个 AutoTune 序列 ,“ATParameters” 输 入 必须 先 完成 初始 设置 。“Gain” 和 
“DirectActing” 参数 必须 设 定 ， 且 “DerivativeGCain” 也 要 设置 (典型 地 为 0.1) 。 

操作 前 应 确保 : 

1) 系统 性 能 必须 稳定 。 

2) IPIDCONTROLLER 的 “auto” 输 入 设 为 FALSE 。 

3) 设置 “AT Param”, Load 中 的 值 即 为 IPIDCONTROLLER 模块 的 输出 值 ， 而 Load 中 
的 值 必须 大 于 Step 的 2 倍 。 如 果 ATRest 为 TRUE， 自动 调节 后 ， 重 置 IPIDCONTROLLER, 
即 IPIDCONTROLLER 输出 为 0; 如 果 ATRest 为 FALSE， 程序 运 行 后 输出 Load 值 ， 如 图 8-11 
所 示 。 











- atparameters 
atparameters. Load 
atparameters. Deviation 
atparameters. Step 


atparameters. ATDynaSet 
atparameters. ATReset 


SERRE 





图 8-11 AT Param 参数 设 定 


“gains” 和 “outgains” 中 的 DirectActing、ProportionalCain DerivativeGain (典型 为 
0.1) 参数 需 设 定 ， 如 图 8-12 所 示 。 
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gains.Directhkcting 
gains.ProportionalGain 
gains. TimeIntegral 
gains. TimeDerivative 
gains. DerivativeGain 


Ë 


outgians. Directhctine 
outgians. ProportionalGain 
outgians. TimeIntegral 
outgians. TimeDerivative 


GAIN_PID 
BOOL 
REAL 
REAL 
REAL 
REAL 
GAIN, 
BOOL 
REAL 
REAL 
REAL 
REAL 


outgians.DerivativeGain 





图 8-12 “Gains” 和 “Outgains” 参数 设 定 


执行 以 下 步骤 完成 自 整 定 : 

1) 将 “Autotune” 输 入 设 为 TRUE， 局 动 自动 调节 序列 。 

2) 将 “initialize” 输 入 设 为 TRUE。 

3) 将 “initialize” 输 入 更 改 为 FALSE， 完 成 initialize 的 初始 化 。 

4) 开始 目 动 调节 。atwarnings 为 “1” 表 示 系 统 处 于 目 动 调节 状态 ， 如 图 8-13 


5) 等 待 直到 “atwarning” 输 出 值 变 为 “2”， 即 自动 调节 结束 ， 如 图 8-14 所 示 。 











图 8-13 ”自动 调节 图 8-14 ”自动 调节 结束 


6) 双击 “outgains” 即 可 得 到 整定 后 的 值 ， 如 图 8-15 所 示 。 
为 了 完成 调试 ， 需 要 一 些 基 于 过 程 和 需要 的 微调 。 当 设置 “TimeDerivative ”为 0.0 时 ， 
IPIDCONTROLLER 强制 “DerivativeGain” 为 1.0， 此 时 变 成 一 个 PI 控制 器 。 
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1. 有 从 _IO0 _P2 _Al _00 中 采集 回来 的 数据 是 3200， 那 么 电阻 炉 中 实际 的 温度 是 多 少 ? 
2. 如 果 功 率 放 大 融 的 接收 端 只 能 接收 DCO ~5V 电压 怎么 办 ? 
3. 手动 整定 PID 参数 时 ， 除 了 本 文中 介绍 的 试 凑 法 外 还 有 什么 方法 ? 其 优 缺 点 是 什么 ? 


9 


1. 将 试 次 法 获得 的 PID 参数 与 自 整定 得 到 的 PID 参数 进行 对 比 ， 说 说 其 中 的 差别 。 
2. 自己 设计 一 个 温度 控制 系统 。 
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RE 
Micro800 # t gF AY 8] 26 88 TE 


| 学习 目 标 


e E E Logix 控制 器 之 间 的 通信 方法 
e 掌握 如 何 通过 ASCH 连接 计算 机 
e 掌握 设置 Modbus TCP 从 站 的 方法 


。 掌握 Micro850 的 OPC 通信 方式 


第 9 章 Miero800 控制 器 的 网 络 通信 





9.1 Micro800 控制 器 的 网 络 结构 


Micro800 系列 PLC 主要 用 于 经 济 型 单机 控制 ， 结 构 和 功能 相对 简单 ， 因 此 其 网 络 结构 
也 不 复杂 。Micro800 控制 器 支持 RS-232 和 RS-485 通信 ， 此 外 ， 还 自 带 与 计算 机 通信 的 USB 
接口 。 

Micro800 系列 PLC 通信 式 的 通信 模块 支持 的 串 行 端口 协议 有 Modbus RTU Master and 
Slave, ASCII 通信 及 CIPSerial。Modbus 是 一 种 半 双 工 ， 主 从 通信 协议 ， 人 允许 主 设备 最 多 与 
247 个 从 设备 进行 通信 。ASCII 可 以 使 Micro800 控制 右 连 接 到 其 他 ASCH 设备 ， 如 条 形 码 阅 
读 絮 、 磅 秤 、 串 行 打 印 机 或 其 他 智能 设备 。 

Micro850 系列 PLC 支持 基本 EtherNet/IP 端口 ， 可 以 接 入 EtherNet 网 络 中 ， 与 其 他 通信 
设备 进行 通信 。 该 通信 口 支 持 的 以 太 网 协议 有 : EtherNet/IP, Modbus/TCP, DHCP Client, 

此 外 ，Micro830 和 Micro850 还 支持 以 下 协议 : Modbus/TCP Server, CIP Symbolic Server, 

系统 硬件 接线 图 如 图 9-1 所 示 。 


PanelView Component 


RENH 





Modbus/DSI Micro850 


和 一 





Powerflex 4M Kinetix 3 PowerFlex 525 


图 9-1 系统 人 硬件 接线 图 
9.2 Micro850 控制 更 之 间 的 通信 


Micro850 控制 絮 之 间 的 通信 采用 Micro850 自 带 的 般 入 式 以 太 网 接口 ， 两 个 Micro850 E 
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制 絮 均 接 到 工业 以 太 网 交换 机 上 ， 控 制 器 通过 MSG _ CIPSYMBOLIC 指令 将 数据 发 送 到 另 一 
个 控制 姻 的 全 局 变量 标签 中 。 设 发 送 方 控制 絮 为 A，A 的 IP 地 址 为 192. 168. 1. 11， 接 收 方 
控制 器 为 B，IP 地 址 为 192. 168. 1. 60。 系 统 接线 如 图 9-2 所 示 。 

IP: 192.168.1.11 


Micro850 控 制 器 A 
š | 发 送 标签 ， A_DATA 





往 控 制 器 B 中 写 值 






接受 标签 : UDINT_FromA 
IP: 192.168.1.60 


= is Pr | 2 S= 












DOD Q Q Q Q QQ Q QQ Q Q QQQ 


起 Allen-Bradiey 


Micro850 控 制 器 B 
图 9-2 系统 接线 图 


9.2.1 创建 Micro850 控制 器 A 的 变量 及 程序 


1. 创建 发 送 方 变量 

创建 发 送 方 发 送 数据 变量 ValueToWrite ， 该 变量 为 UDINT 类 型 。 再 创建 一 个 拥有 4 个 元 
素 的 一 维 数 组 A ”DATA， 将 其 维 数 (Dimension) 设置 为 [1...4]。 

2. 添加 COP 功能 块 

MSG _ SYMBOLIC 指令 是 按 位 传输 的 ， 该 功能 块 使 用 的 发 送 寄 存 器 是 一 个 USINT 类 型 的 
数组 ，USINT 为 8 位 ， 如 果 想 传输 一 个 32 位 的 数据 ， 如 UDINT， 那 么 需要 先 将 UDINT 的 数 
据 分 成 4 个 8 位 的 USINT 数据 ， 因 此 ， 需 要 使 用 到 COP 功能 块 ， 将 要 写 到 控制 器 B 中 的 32 
位 数据 (这 里 为 ValueToWrite) 存放 到 一 个 有 4 个 元 素 的 一 维 数 组 〈 这 里 为 A_DATA) 中 ， 
再 将 该 数组 通过 MSG 指令 发 送出 去 。 

添加 一 个 UINT 类 型 的 变量 COPsts ， 将 其 维 数 (Dimension) 设置 为 [1...1]。 该 变量 
用 来 表示 COP 功能 块 的 状态 。 
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添加 一 个 COP 功能 块 ， 创 建 其 相应 的 变量 并 设置 初始 值 ， 如 图 9-3 所 示 。 


该 功能 块 的 作用 是 将 ValueToWrite HJEL pomem 
二 进 制 流 的 方式 存放 到 A. DATA 数组 中 ， 即 
A_ DATA [1] 存储 ValueToWrite 写成 二 进 制 
流 的 前 8 位 ，A DATA [4] 存储 ValueToWrite 
数据 的 最 后 8 位 。 

3. 创建 等 值 功能 块 

如 图 94 所 示 添 加 一 个 比较 指令 和 一 个 线 
圈 。 如 果 数 据 类 型 转换 成 功 ， 则 COPsts [1] 
置 1，WriteValue 也 会 置 1， 表 示 可 以 使 用 MSG 
指令 发 送 该 数据 。 

4. 创建 MSG SYMBOLIC 功能 块 





COPsts[1] 





在 梯形 图 中 添加 一 个 MSG _CIPSYMBOLIC 图 9.3 COP 功能 块 变量 及 初始 值 设置 


功能 块 并 创建 该 结构 体 相应 的 变量 。 添 加 Ctrl- 
Cfg 变量 、SymCfg 变量 和 A _TarCfg 变量 并 赋 初 始 值 ， 如 图 9-5 所 示 。 





图 94 创建 等 值 功能 块 


CIPCONTROL - M 
A _CtrlCfg.Cancel BOOL 
ACtriCfg.TriggerType UDINT 300 
A_CtrlCfg.StrMode USINT 
_symCíg CIPSYMBOLI( - 
A_symCfg.Service USINT 1 
A_symCfg.Symbol STRING 'UDINT_FromA' 
A_symCfg.Count UINT 
A_symCfg.DataType USINT 200 
A_symCfg.Offset USINT 
CIPTARGETCF ~ .... 
— A_TarCfg.CipConnMode USINT 1 
[Í Í ATarCfgUcmmTimeout UDINT 0 
I ArTarcto.ConnMsgTimeout UDINT 0 
I ATarctio.connClose BOOL 


WriteValue 








图 9-5 ”变量 及 参数 设置 
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各 个 变量 的 含义 见 表 9-1、 表 9-2。 这 里 需要 注意 的 是 ，A _ TarCfg 变量 需要 添加 在 全 局 


ap 










































































ZEP o 
表 9-1 CtrICfg 变量 
参数 值 描述 
A _ CtrlCfg. Cancel 无 取消 该 功能 块 的 执行 
A _CulCfg. TriggerType 300 该 项 设置 MSG 指令 多 久 触 发 一 次 ,单位 为 ms ,这 里 为 300ms 
A _ Culcfg. StrMode 无 保留 
表 9-2 SymCfg 变量 
参数 值 描 Ë 
A _ SymCfg. Service 1 该 模块 的 功能 位 ,0 为 读数 据 ,1 为 写 数据 
E ERT A hasa 从 l: i 器 哪 TE 中 目标 控制 器 哪个 标签 中 写 数据 。 
这 里 表示 将 数据 写 到 目标 控制 器 中 名 为 UDINT _ FromA 的 标签 中 
A _ SymCfg. Count 无 读 / 写 的 变量 个 数 , 有 效 值 为 1 ~490 ,这 里 为 0 将 会 自动 表示 为 
A _ SymCfg. DataType 200 读 / 写 的 标签 数据 类 型 ,200 表示 UDINT ,其 他 类 型 可 以 查看 帮助 
A SymCfg. Offset 无 保留 以 后 使 用 














添加 TargetCfg 变量 并 赋 初 始 值 ， 见 表 9-3 。 
表 9-3 TargetCfg 变量 



















































































参数 值 描述 
到 达 目 标 器 件 的 路 径 , 这 里 控制 器 A 需要 先 通 过 该 控制 器 上 
i ea A 的 Port4( Micro850 柑 入 式 以 太 网 口 ), 因 此 先是 4, 再 通过 
人 ATS 192.168. 1.60 找到 目标 控制 器 ,因此 格式 设置 
为 ‘4,192. 168. 1. 60， 
A _TarCfg. CIPConnMode 1 CIP 连接 模式 位 ,该 位 置 1 表示 优先 选择 CIP 连接 
A _ TarCfg. UcemmTimeout 0 未 建立 连接 的 响应 时 间 
A _ TarCfg. ConnMsgTimeout 0 建立 连接 的 响应 时 间 
连接 关闭 模式 , 置 1 为 信息 发 送 完毕 则 关闭 连接 , 置 0 为 信息 
A _ TarCfg. ConnClose 无 的 人 
发 送 完毕 不 关闭 连接 











创建 的 MSG 功能 块 如 图 9-6 所 示 。 
9.2.2 在 Micro850 控制 器 了 B 中 创建 变量 及 设置 


1. 设置 目标 控制 器 的 IP 地 址 

依照 图 9-7 所 示 的 内 容 设置 控制 器 B 的 IP 地 址 。 

2. 创建 Micro850 控制 器 B 的 接收 全 局 变量 

在 控制 器 B 的 全 局 变量 中 创建 UDINT _FromA ， 数 据 类 型 为 UDINT。 
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WriteValue 


图 9-6 创建 的 MSG 功能 块 


9.2.3 查看 测试 结果 


Internet Protocol (IP) Settings 
© Obtain IP address automatically using DHCP 


图 Configure IP address and settings 


IP Address: 192. 168. 1 . 60 


Subnet Mask: 2 EG 


Gateway Address: 192. 168. 1 . 1 





图 9-7 WEH B 的 了 P 地 址 


将 控制 器 A. B 程序 编译 、 下 载 和 调试 。 对 于 控制 器 A， 将 ValueToWrite 值 设置 为 
987654321， 激 活 CONWERT _ DATA 变量 后 ， 程 序 运行 如 图 9-8 所 示 。 可 以 看 到 A _ Data 
[1] WX 177, A DATA [2] 的 值 为 104，A_ DATA [3] 的 值 为 222, A DATA [4] 
的 值 为 58， 将 这 些 数 字 组 合 起 来 就 是 987654321 的 二 进 制 数 。 


WriteValue 





WnteValue 


图 9-8 控制 器 A 的 梯形 图 程序 
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查看 控制 锅 B 中 的 全 局 变量 UDINT_ FromA ， 可 以 看 到 数据 变 为 了 987654321 ， 如 图 9-9 
所 示 。 


UDINT_FromA C987654321 2 N/A UDINT ~ 


图 9-9 控制 器 B 接收 到 的 数据 
9.3 Micro8S0 和 Logix 控制 竟 之 间 的 通信 
9.3.1 创建 全 局 变量 


1) CompactLogix L36ERM 可 以 通过 EIP 的 MSG 指令 与 Micro850 通信 ， 硬 件 接线 如 图 9- 
10 所 示 。 


1769-L3SERM 2080-LC50-24QBB 











Stratix 2000 


图 9-10 系统 硬件 接线 图 


2) 首先 将 Micro850 与 CompactLogix 的 IP 地 址 设 在 同一 网 段 。 例 如 CompactLogix IP 地 
址 为 192.168.1.99, JÉ Z Micro850 的 IP 地 址 可 设置 为 192.168.1.60, 子 网 掩 码 为 
255. 255. 255. 0， 如 图 9-11 所 示 。 

3) 在 Micro850 全 局 变量 中 创建 两 个 长 度 为 5 的 数组 ， 数 据 类 型 为 DINT， 如 图 9-12 所 
示 ， 两 数组 分 别 命 名 为 Test DINT、Test Writes。Test _ DINT 的 每 个 元 素 设置 一 个 初始 值 ， 
然后 编译 ， 下 载 ， 进 入 调试 模式 。 
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Micro850 program Major Fault: -一 


Micro850 Run Controller Mode: --- 


L t . 
Download Upload Secure Axis Monitor 





Ethernet - Internet Protocol 
General 


:~ Memory @ Configure IP address and settings 
i= Serial Port 
USB Port IP Address: 192. 168. 1 . 6d 
5- Ethernet 
i= Internet Protocol 
i= Port Settings 
Port Diagnostics 


Subnet Mask: 25. 255. 255. 0 





Gateway Address: 











图 9-11 设置 耳 地 址 








Test_DINT k DINT - [0.4] 
Ü estono 1i DINT 
j TesepiNTni 2 DINT 
Ü sona 5 DINT 
END eson : DINT 
E estona 5 DINT 
Test_Write a DINT - [0.4] 
Ü Test write 。 DINT 
j e o DINT 
Ü| Test write 。 DINT 
加 Test Write[3] 0 DINT 
[I Test Write o DINT 





图 9-12 建立 所 需要 的 变量 
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9.3.2 Studio5000 中 的 设置 


1) 打开 Studio5000 软件 ， 分别 创建 名 为 M850 和 M850 write 的 MSG 指令 标签 ， 如 图 
9-13 所 示 。 
MSG _TIMER.DN TON 
下 上 - Timer On Delay 
Timer MSG_TIMER 


Preset 1000 
Accum 0 


MSG_TIMER.DN SG 
Message EN>— 
Message Control M850 CJ FEDON) 一 
ER>— 
M850.DN SG 
Message EN>——a[N 
Message Control M850_write C] KDNẹ— 
ER>— 


F9-13 ”在 Studio5000 中 建立 标签 

















2) 对 读 MSG 指令 M850 进行 属性 设置 ，“ Message Type” 选 项 中 选择 “CIP Data Table 
Read”, Æ “Source Element” 项 中 输入 已 在 Micro850 控制 器 中 创建 的 变量 名 称 “Test _ DINT 
101” “Number Of Eleement” 项 设置 为 5S。 然 后 点 击 “NEW TACT” 按键 在 “ Destination El- 
ement” 中 新 建 变 量 “DINT array Read”， 如 图 9-14 所 示 。 


Configurationt Communication | Tag 




















Message Type: [CIP Data Table Read v | 
Source Element: [Test_DINT[0] | 
Number Of Elements: 5 r. 





Destination Element: [DINT _array_Read O N 


图 9-14 ”变量 创建 及 属性 设置 











3) 点 击 “Communication” 选项 卡 ， 设 置 路 径 “2. 192. 168. 1. 60”， 如 图 9-15 所 示 。 


2. 192.168.1.60 





图 9-15 路径 设 置 


4) 对 写 MSG 指令 M850 _ writes 进行 选项 配置 ， 在 “Message Type” 中 选择 “CIP Data 
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Table Write”， 然 š “NEW TAG” 按 键 ， 在 Source Element 中 创建 “DINT _ array _ 





Write” 变量 ， 并 指定 元 素 的 数量 为 9， 在 “Destination Element” 中 输入 在 Micro850 中 设置 
好 的 变量 “Test 10]”， 如 图 9-16 所 示 。 


Message Type: CIP Data Table Write 


Source Element: DINT_array_Write ` 
Number Of Elements: 5 — 18] 
Destination Element: |Test_writes[0] 


图 9-16 M850 _ writes 属性 配置 





5) 编译 ， 下 载 ， 展 开标 签 “DINT _ array _ Read” 后 可 看 到 由 Micro850 š thl 4r P 2X ZH 
“Test _DINT” 传送 过 来 的 数据 ， 在 标签 “DINT _ array Write” 中 输入 数值 就 可 发 送 到 Mi- 
cro850 控制 器 的 数组 “Test Writes” 变量 中 ， 如 图 9-17、 图 9-18 所 示 。 








图 9-18 Micro850 控制 器 中 的 标签 值 
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9.4 Micro8s0 控制 占 通 过 ASCI 连接 PC 


Modbus 通信 协议 分 为 RTU 协议 和 ASCH 协议 ，ASCI 协议 和 RTU 协议 相 比 拥有 开始 和 
结束 标记 ， 因 此 在 进行 程序 处 理 时 更 加 方便 ， 而 且 由 于 传输 的 都 是 可 见 的 ASCI 字符 ， 所 以 
进行 调试 时 更 加 直观 ， 计 算 机 与 Miero850 控制 锅 连 接 如 图 9-19 所 示 。 














图 9-19 计算 机 与 Micro850 控制 器 连接 


9.4.1 ABL 功能 块 设置 


1) 如 图 9-20 所 示 ， 拖 和 一 个 功能 块 ， 然 后 从 指令 块 中 选择 ABL 功能 块 。ABL 指令 计 
数 在 缓冲 区 中 的 字符 ， 并 包括 第 一 个 终止 符 。 














图 9-20 ABL 功能 块 选择 





2) 双击 ABLInput 输入 脚 ， 创 建 数据 类 型 为 ABLACB 的 新 变量 ， 并 命名 为 “ABL In- 
put”， 如 图 9-21 所 示 。 

3) 在 创建 变量 “ABL _ Input” 时 ， 可 依据 图 9-22 进行 通道 设置 。 由 于 使 用 般 入 式 串 
口 ， 所 以 分 配 通 道 2 作为 通信 端口 ， 如 图 9-23 所 示 。 

4) 现在 ， 进 入 Micro850 的 属性 窗口 设置 通信 协议 ， 选 择 “Serial Por” 《〈 串 行 端口 ) ， 
ASCH 作为 驱动 程序 ， 波 特 率 设 为 9600， 如 图 9-24 所 示 。 

5) 要 使 用 的 ABL 功能 模块 ， 以 读 取 的 最 后 一 个 字符 为 止 ， 并 包括 第 一 个 回 车 〈Enter 
键 ) 。 因 此 ， 将 第 一 个 终止 符 设 置 为 0x0D， 第 二 终止 符 设置 为 0xFF， 如 图 9-25 所 示 。 
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Global Scope 
Micro850 








User Global Variables - Micro850| Local Variables - Frogl |System Variables - 


Data Type Dimension 


+ ABL 
+ ABL Input 





图 9-21 创建 “ABL_ Input” 变量 
















ABLACB Data Type 
The following table describes the ABLACB data type: 


a w 


Channel UINT 


wi TriggerType n USINT 


| cance BOOL 


Serial port number: 
° 2 for the embedded serial port, or 


9 5-9 for serial port plug-ins installed in slots 1 through 5: 
5 for slot 1 
6 for slot 2 
7 for slot 3 
8 for slot 4 
9 for slot 5 








Represents one of the following: 
es。 0: Msg Triggered Once (when IN goes from False to True) 
° 1: Msg triggered continuously when IN is True 

es Other value: Reserved 


[so  ě f| When this input is set to TRUE, this function block does not execute. 


图 9-22 ABLACB 数据 类 型 设置 

















+ ABL1 (J) ABL ~ aa > 
Ecoc -ET 
ABL_Input.Chan UINT 
ABL Input.Trigg USINT 
ABL Input.Canc BOOL 


图 9-23 通道 设置 





Controller - Serial Port 
Common Settings 


Driver: 


Baud Rate: 


日- Ethernet 
| : Internet Protocol Parity: 





图 9-24 属性 窗口 设置 
241 


循序 渐进 Micro800 控制 系统 








Controller - Serial Port 


B- Controller 2 

| General Common Settings 
F Memory Driver: ASCII v 
一 Serial Port p 
-USB Port Bat aka: [9500 ~) 
$} Ethernet Parity: None ` 
| - Internet Protocol 

~ Port Settings Protocol Control 


L- Port Diagnostics 











L masmi. Control Line: No Handshake ~ | 
— Interrupts Deletion Mode: Ignore >| 
“asahan Data Bits: 8 "| E] xON/XOFF 
~ Modbus Mapping | -— = 
| bna yo Stop Bits: |1 X [L| Echo Mode 
5- Motion Append Chars: ”0x 0D ,0x OA 
-< New Axis > d — 
= Plug-In Modules Termination Chars: Ox OD ,Ox FF 





RI 9-25 ABL 功能 块 终止 符 设置 


e 如 果 ASCH 设备 配置 为 XONAXOFF 流量 控制 ， 选 择 XON/XOFF 复 选 框 。 
e 如 果 ASCH 设备 是 CRT 或 预先 配置 为 半 双 工 传输 ， 选 择 回 波 模 式 复 选 框 。 


9.4.2 ACL 功能 块 设置 


1) 使 用 ABL 功能 块 后 ， 要 使 用 一 个 ACL 功能 块 以 清除 缓冲 区 。 注 意 : ACL 指令 立即 
执行 以 下 一 项 或 两 项 : 

e 清除 字符 的 缓冲 区 ， 并 清除 读 取 指 令 队 列 ASC, 

e 清除 写 指 令 的 ASCII 队列 。 

2) 添加 一 个 ACL 功能 块 ， 创 建 变量 “ACL_ Input”， 数 据 类 型 为 ACLI， 通 道 设 置 为 2， 
如 图 9-26 所 示 。 








+ ACL1 (Q ACL ~ Ë 
=| ACL_Input ACLI " = 
[| | ACLInputChanel UINT 2 
[Ü AcLinputRXBufer BOOL 
E AcLInput.TXBufer 





图 9-26 ACL 功能 块 变量 设置 


3) 输入 所 需 的 设置 后 ， 单 击 “OK”。ACL _ InPut 功能 块 创建 如 图 9-27 所 示 。 
9.4.3 AWA 功能 块 设置 

1) AWA 指令 执行 以 下 操作 : 

e 源 变量 通过 串 行 端口 给 连接 设备 发 送 指定 数量 的 字符 (AWA _ Input KE) 。 


e 增加 了 字符 的 结尾 (追加 一 个 或 两 个 在 控制 此 属性 窗口 中 定义 的 字符 )。 
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K| 9-27 ACL _ Input 功能 块 创建 


2) 插入 AWA 功能 块 ， 对 于 此 块 ， 创 建 数 据 类 型 分 别 为 “AWAAWT” 和 “ASCIILO- 
CADDR” 的 变量 ,分 别 命名 为 “AWA _ Input”, “CHAR _ SOURCE”。 
3) RF “AWA _Input” 变 量 , 设置 通道 及 要 发 送 字 符 的 数量 ， 如 图 9-28 所 示 。 


Global Scope Local Scope 
KWA Input Mi cro850 Progi 








Data Type Initial Yalue kttribute 


$ am —— ARAAWT z ~ of’ ~ f 
AtA Input. — aaa VINT m ` 
AWA Input. Length UINT 10 Read/Write + 
AWA Input. Cancel BOOL Read/Write ~ 


v 





图 9-28 AWA 功能 块 通道 及 字符 数量 设置 


4) 展开 “CHAR _SOURCE” 变 量 , 输入 要 显示 的 ASCI 字符 。 如 要 显示 数字 0 ~9 ， 
则 按照 如 图 9-29 所 示 设 置 初 值 。 
5) 添加 常 开 触 点 避免 功能 块 直接 触发 ， 如 图 9-30 所 示 。 
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Hame ~ Type Global Scope Local Scope 
CHAR_SOURCE ASCIILOCAD w Mi cro850 











User Global Variables - Mi cr 0850 Local Variables - i System Variables z - Micro850 ` 4 


CE hd 





图 9-30 ”添加 常 开 触 点 
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6) 给 AWA 功能 块 设置 一 个 附加 字符， 可 根据 图 9-31 进行 设置 。 


To append Then 
One character - In the Append Character 1 text box, 
type the hexadecimal ASCII code 
for the first character. 
- In the Append Character 2 text box, 
type OxFF 
Two characters In the Append Character 1 and 2 text 
boxes, type the hexadecimal ASCII 
code for each character. 








图 9-31 ASCII 属性 
如 选择 附加 字符 “a”， 则 输入 “0x61” 来 表示 字符 并 以 “0xFF” 绪 束 附加 ， 如 图 9-32 
FZR o 


Controller - Serial Port 





| Serial Port 

— USB Port 
日 Ethernet Protocol Control - 

| Internet Protocol Control Line: No Handshake ~ 


-~ Port Settings ' 
i i $ x _ Deletion Mode: (Ignore "| 
: “Port Diagnostics 
“~ Date and Time Data Bits: |s "| [E] XON/XOFF 


Stop Bits: la ` | [E] Echo Mode 
Append Chars: 0x61 ,Ox FF 








Modbus Mapping 
“Embedded IO 
- Motion 


Termination Chars: Ox OD „Ox FF 








图 9-32 AWA 功能 块 字符 设置 


7) 将 程序 编译 ， 下 载 并 进入 调试 模式 ,将 开关 stat ABL H1, BOR ABL 功能 块 ， 字 
符 数 将 显示 为 0 ， 如 图 9-33 所 示 。 


9.4.4 字符 输入 

1) 从 Hyper Terminal (超级 终端 ) 输入 一 些 字 符 ， 字 符 计 数 此 时 应 有 更 新 ，ABL 功能 
块 的 字符 显示 值 应 与 超级 终端 输入 字符 的 数量 一 样 (ABL 功能 块 是 以 回 车 键 作 为 终止 字符 ， 
因此 ， 输 入 了 回 车 字符 后 字符 数 才 会 显示 ) 。 

例如 : 在 超级 终端 输入 “Micro800” 然 后 按 下 回 车 键 ， 这样 字 符 计 数值 将 是 9， 如 图 9- 
34 所 未 。 

2) 现在 使 用 ACL 功能 块 来 清除 缓冲 区 。 确 保 开 关 start _ ABL 没有 和 触发， 然后 将 ACL _ 
Input. RXBuffer 置 1， 选 中 start _ ACL 激活 ACL 的 功能 块 ， 然 后 取消 start _ ACL 以 清除 缓冲 
区 。 如 有 果 再 次 连通 ABL 功能 块 ， 会 看 到 字符 计数 变 为 0， 如 图 9-35 所 示 。 
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ağ Variable Monitoring 




















图 9-33 ”启动 ABL 功能 块 


start_ABL 





start_ACL 











图 9-34 从 超级 终端 输入 字符 
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图 9-35 ACL 功能 块 的 应 用 
3) 现在 要 使 用 AWA 功能 块 将 字符 发 送 到 超级 终端 ， 将 开关 start AWA 置 1 会 发 现 


NumChar 显示 值 为 11 (这 是 由 于 发 送 char 0-9 并 加 上 了 一 个 终止 字符 )。 梯 形 图 和 超级 终端 
显示 如 图 9-36 所 示 。 


si Variable Monitoring 





I Dl al) Local Variables — Prog! [saia[a 








COM1 OPENED 9600bps, DataBits:8 StopBits:One Parity:None 





图 9-36 AWA 功能 块 的 应 用 


4) 如 果 和 需要 使 用 ABL 功能 块 重新 计数 ， 必 须 清除 缓冲 区 。 要 做 到 这 一 点 ， 需 展开 ACL 
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_Input 变量 ， 并 选中 ACL _ Input. TXBuffer， 然 后 重新 激活 ACL 功能 块 ， 如 图 9-37 所 示 。 


start stata G | | YUUVUVUCUCYCMMCVCKVCVCV C, sd 


ag Variable Monitoring 





User Global Variables - | Local Variables - Progi (System yt 


Logical Yalue 


~ gt 


m ACL_Input. Channe 2 
ACL_Input. RXBuff 
ACL_Input. TXBuff 











图 9-37 重新 激活 ACL 功能 块 


9.5 Modbus TCP 从 站 通信 


9.5.1 Modbus TCP 从 站 设置 


本 节 介 绍 Micro850 如 何 作为 Modbus TCP 从 站 被 VB 程序 读 写 。 

1) 首先 打开 CCW， 选 择 Micro850 控制 器 并 设置 IP 地 址 和 子 网 掩 码 ， 如 IP 地 址 可 设置 
为 192. 168. 1.66, 子 网 掩 码 为 255. 255. 255. 0, 

2) 在 Controller-Modbus Mapping 中 输入 全 局 变量 并 设置 Modbus 线圈 地 址 。 如 图 9-38 所 
7R, 将 M850 _INT1-4 线圈 地 址 设置 为 40001 ~40004， 数 据 类 型 为 INT， 至 此 Modbus 从 站 设 


置 完毕 。 


3) 在 Micro850 全 局 变量 中 对 变量 M850 _ INT1-4 进行 初 值 设 置 ， 分 别 设置 为 1、2 
4， 如 图 9-39 所 示 。 

4) 编译 、 下 载 后 进入 程序 调试 界面 ， 这 时 会 发 现 变量 M850 _ INT14 均 被 赋值 ， 如 图 
9-40 所 示 。 


9.5.2 VB 编写 Modbus TCP 主 站 代码 


1) 启动 Visual Basic， 新 建 一 个 标准 EXE 项 目 ， 如 图 9-41 所 示 。 
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| -Internet protocol 
a - Port Settings 


DES Variable Name Data Type Address Addresses Used 


Date and Time M850 INT1 


L Interrupts 
L Startup/Faults 
P Modbus Mapping 
| | Embedded IO 
5 Motion 





M850_INT1 INT ~ 
M850 INT2 INT v 
M850_INT3 INT ` 
M850_INT4 INT ” 





A N P 





图 9-39 ”变量 赋 初 值 






M850 INT4 





图 9-40 “变量 已 被 赋值 


"AN 


VisualBasic 


新 建 | 现存 Tr g 


2 a b kE 


标准 EXE | ÀKctiveX EXE Activex DLL ae 控 








图 941 创建 新 的 EXE 项 目 
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2) 新 建 一 个 Form 程序 ， 如 图 942 所 示 。 

(D 添 加 text 控件 1 作为 数据 显示 。 

添加 text 控件 2 作为 IP 地 址 输入 框 。 

(3) 添 加 text 控件 3 作为 连接 状态 的 指示 ， 其 中 绿色 的 连接 正常 ， 红 色 为 连接 故障 。 

(添加 text 控件 4 作为 Modbus 地 址 起 始 地 址 和 数据 长 度 。 

@) 添 加 winsock 控件 $ (TCP 通信 ) ， 属 性 RemoteHost = “192. 168. 1. 66”， 属 性 Remote- 
Port = “502”. 

(@) 添 加 timer 控件 6 为 间隔 轮 询 时 间 。 

CO 添加 button 控件 8 为 中 断 Modbus TCP 连接 按钮 。 

OWN button 控件 9 为 读 取 Modbus 数据 按钮 。 

添加 button 控件 10 为 回 写 Modbus 数据 按钮 。 

0 添加 button 控件 7 为 连接 Modbus TCP 连接 按钮 。 





图 9-42 ”新建 一 个 Form 程序 


3) 点 击 右键 进入 代码 页 面 ， 具 体 代码 如 下 。 
Dim MbusQuery(11)As Byte “声明 Modbus 请 求 指令 位 
Public MbusResponse As String‘ 声明 Modbus 回应 标识 
Dim MbusByteArray(255 ) As Byte‘ 声明 Modbus 字 节 数组 255 个 
Public MbusRead As Boolean 声明 Modbus 读 标 志 
Public MbusWrite As Boolean “声明 Modbus 写 标 志 
Dim ModbusTimeOut As Integer‘ 声明 Modbus 连接 超时 
Dim Modbus Wait As Boolean 声明 Modbus 等 待 标志 
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Private Sub Command1 _ Click( ) 创建 connect 按钮 的 点 击 事件 
Dim StartTime “声明 一 个 内 部 启动 时 间 的 标志 
If( Winsockl. State < > sckClosed ) Then 判断 Modbus TCP 连接 是 否 成 功 
Winsockl. Close‘ 如果 modbus TCP 连接 成 功 将 关闭 连接 
End If 
Winsock1. RemoteHost = Textl. Text‘ 设置 Modbus TCP 的 IP 地 址 为 textl 的 内 容 
Winsock1. Connect‘ 连接 Modbus TCP client 
StartTime = Timer ' 设置 轮 询 时 间 间 隔 
Do While( (Timer < StartTime +2) And(Winsockl. State < >7)) 等 待 连接 超时 时 间或 者 通 
信 中 断 
DokEvents 
Loop 
If( Winsock1. State =7 ) Then ° 如 果 Modbus TCP 通信 连接 正常 
Text5. Text = " Connected"“ 让 连接 状态 栏 显 示 连 接 字 符 
Text5. BackColor = &HFF00& “并且 让 连接 状态 栏 的 闫 色 显 示 为 绿色 
Else 
Text5. Text = " Can ' t connect to" + Textl. Text 否则 显示 不 能 连接 
Text5. BackColor = &HFF “状态 栏 颜色 值 置 为 红色 
End If 
End Sub 


Private Sub Command2 Click() < Aih Wr button 事件 

If( Winsockl. State < > sckClosed)Then “BF Modbus TCP 6 2 8 P Wr 
Winsock1. Close “关闭 Modbus TCP 通信 

End If 

Do While( Winsockl. State < > sckClosed) “等 待 Modbus TCP 关闭 
DoEvents 

Loop 

Text5. Text = " Disconnected" “JRA mEn E th Wr 

Text5. BackColor = &HFF “状态 栏 颜 色 设 置 为 红色 

End Sub 


Private Sub Command3 _ Click( ) “点 击 读 线 圈 button 的 事件 
Dim StartLow As Byte “设置 起 始 低位 
Dim StartHigh As Byte “设置 起 始 高 位 


Dim LengthLow As Byte “设置 长 度 低位 
Dim LengthHigh As Byte “设置 长 度 高 位 


If( Winsock1. State =7)Then “判断 Modbus TCP 通信 连接 正常 
StartLow = Val( Text2. Text) Mod 256 “将 起 始 text 框 内 数值 和 256 求 模 然 后 赋值 给 起 始 
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低位 

StartHigh = Val( Text2. Text) \256 “将 起 始 text 框 内 数值 除 256 然后 赋值 给 起 始 高 位 

LengthLow = Val( Text3. Text) Mod 256 “将 长 度 text 框 内 数值 和 256 求 模 然后 赋值 给 起 
始 低位 

LengthHigh = Val( Text3. Text) \256 “将 起 始 text 框 内 数值 除 256 然后 赋值 给 起 始 高 位 
“设置 modbus TCP 主 站 的 通信 协议 帧 
MbusQuery (0) =0 
MbusQuery (1) =0 
MbusQuery (2) =0 
MbusQuery (3) =0 
MbusQuery (4) =0 
MbusQuery (5) =6 
MbusQuery (6) =1 
MbusQuery (7) =3 
MbusQuery (8 ) = StartHigh 
MbusQuery (9 ) = StartLow 
MbusQuery (10) = LengthHigh 
MbusQuery (11) = LengthLow 
MbusRead = True 
MbusWrite = False 

' MbusQuery = Chr(0) + Chr(0) +Chr(0) +Chr(0) +Chr(0) +Chr(6) +Chr(1) +Chr(3) 
+ Chr( StartHigh ) + Chr( StartLow) + Chr( LengtHigh) + Chr( LengthLow ) 
Winsock1. SendData MbusQuery “把 设置 好 的 通信 数据 帧 ,发 送 给 Modbus TCP 从 站 





Modbus Wait = True “设置 Modbus 轮 询 是 否 等 待 
ModbusTimeOut =0 “设置 Modbus 超时 为 0 
Timerl. Enabled = True “启动 timer 计时 器 

Else 


MsgBox(" Device not connected via TCP/IP") “提示 信息 为 设备 不 能 连接 
End If 
End Sub 


Private Sub Command4 _ Click() “ 写 线圈 数值 button 事件 
Dim MbusWriteCommand As String ‘modbus 写 命令 


Dim StartLow As Byte “设置 启动 低位 
Dim StartHigh As Byte “设置 启动 高 位 
Dim ByteLow As Byte “设置 字 节 低位 
Dim ByteHigh As Byte “设置 字 节 高 位 
Dim 1 As Integer “设置 循环 变量 
If( Winsockl. State =7 ) Then “判断 Modbus TCP 通信 是否 正 常 
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StartLow = Val( Text2. Text) Mod 256 “将 起 始 text 框 内 数值 和 256 求 模 然 后 赋值 给 起 始 
低位 

StartHigh = Val( Text2. Text) 256 “将 起 始 text 框 内 数值 除 256 然后 赋值 给 起 始 高 位 

LengthLow = Val( Text3. Text) Mod 256 “将 长 度 text 框 内 数值 和 256 求 模 然 后 赋值 给 起 
始 低位 

LengthHigh = Val( Text3. Text) \256 “将 起 始 text 框 内 数值 除 256 然后 赋值 给 起 始 高 位 

MbusWriteQuery = Chr(0) + Chr(0) + Chr(0) + Chr(0) +Chr(0) +Chr(7 +2 x Val 
(Text3. Text) ) + Chr(1) + Chr(16) + Chr(StartHigh) + Chr(StartLow) + Chr(0) + Chr( Val 
(Text3. Text) ) + Chr(2 x Val( Text3. Text) ) “设置 Modbus TCP 写 数 值 通信 帧 

For i =0 To Val( Text3. Text) -1 “循环 计算 cre 校 验 数 值 并 写 人 通信 数据 帧 

ByteLow = Val( Text4 (i). Text) Mod 256 

ByteHigh = Val( Text4( i). Text) \256 

MbusWriteQuery = MbusWriteQuery + Chr( ByteHigh) + Chr( ByteLow ) 

Next 1 

MbusRead = False 

MbusWrite = True 

Winsock1. SendData MbusWriteQuery “发 送 Modbus TCP 写 指 令 

ModbusWait = True “设置 Modbus 等 待 标志 

ModbusTimeOut =0 “设置 超时 时 间 为 0 

Timerl. Enabled = True “启动 timer 计时 器 

Else 

MseBox( " Device not connected via TCP/IP") “提示 不 能 连接 Modbus TCP 从 站 

End If 

End Sub 


Private Sub Timerl _Timer() ‘timer 计时 器 启动 事件 
ModbusTimeOut = ModbusTimeOut +1 “累加 Modbus 超时 时 间 
If ModbusTimeOut >2 Then “判断 Modbus 超时 大 于 2 个 周期 
ModbusWait = False “Modbus 等 待 标志 为 0 
ModbusTimeOut =0 “清除 Modbus 超时 累计 
Text5. Text = " Modbus Time Out" “状态 栏 显示 Modbus 超时 
Text5. BackColor = &HFF “设置 状态 栏 的 颜色 为 红色 
Timerl. Enabled = False “设置 timer 计时 器 停止 
End If 
End Sub 
Private Sub Winsock1 _ DataArrival( ByVal datalength As Long) ‘Modbus TCP 接受 事件 
Dim b As Byte 
Dim j As Byte 
For i =1 To datalength 
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Winsock1. GetData b “接受 TCP 端口 收 到 的 Modbus TCP 信息 
MbusByteArray(i) =b “接受 的 数据 放 和 人 byte 数组 
Next 
j =0 
If MbusRead Then “判断 是 否 为 读 指 令 接 受 数据 帧 
For i =10 To MbusByteArray(9) +9 Step 2 “循环 分 解 Modbus TCP 从 站 返回 
来 的 数据 由 
Text4 (j). Text = Str( (MbusByteArray(i) * 256) + MbusByteArray(i+1)) 
j=j+1 
Next i 
Text5. Text = " Registers read" “状态 栏 写 人 线圈 读 字 符 
Text5. BackColor = &HFF00& “状态 栏 设置 为 绿色 
For 1 =j To 61 “没有 数据 的 text 数据 框 将 被 用 * * * = = 替代 
Text4(]1).Text=" x x x x x" 
Next 1 
ModbusWait =False “设置 Modbus 等 待 标志 
ModbusTimeOut =0 “设置 Modbus 超时 为 0 
Timerl. Enabled = False “设置 tmer 计时 器 启动 
End If 
If MbusWrite Then “判断 如 果 是 写 指令 返回 通信 帧 
If (MbusByteArray(8) =16) And ( MbusByteArray( 12) = Val( Text3. Text) ) Then 
Text5. Text = " Registers written" “状态 栏 写 人 线圈 写 人 字符 
Text5. BackColor = &HFF00& “设置 状态 栏 颜色 为 绿色 
ModbusWait = False “设置 Modbus 等 待 标志 
ModbusTimeOut =0 “设置 Modbus 通信 超时 为 0 
Timerl. Enabled = False “设置 timer 计时 器 停止 
Else 
Text5. Text = " Error writting registers" “状态 栏 写 人 写 线 圈 错 误 字 符 
Text5. BackColor = &HFF “设置 状态 栏 颜色 为 红色 
End If 
End If 
End Sub 
4) 运行 这 个 开发 好 的 程序 ， 然 后 点 击 “Connect” 按 钮 ， 这 时 状态 文本 框 出 现 “Con- 
nected”， 表 示 连 接 成 功 ， 如 图 9-43 所 示 。 
5) 点 击 “Read Registers” 按 钮 会 发 现 前 4 个 文本 框 出 现 数 值 1、2、3、4， 这 表明 VB 
可 以 通过 Modbus TCP 协议 对 Micro850 中 的 变量 进行 读 取 ， 如 图 9-44 所 示 。 
同 理 如 果 使 用 通用 组 态 软件 也 可 以 通过 Modbus TCP 协议 读 取 和 写 入 Micro 850 中 的 
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EN 





Disconnect | 
Read register | 
Writer register | 


TT 
A 
TT 
Ti 
Tl 


TT 


Address IP en Start register Leneth 


192. 168. 1. 66 onnected P 四 


图 9-43 ”程序 连接 


| 








Connect | 

P = p p P” p 
Disconnect | 

F = p p P pe 
OK P= = P= = Writer register | 


Address IP Sas Start register Length 








BI 9-44 Hx Micro850 中 的 变量 
9.5.3 Micro850 控制 器 间 通 过 Modbus TCP 的 通信 


本 书 讲述 Micro850 控制 希 之 间 通 过 Modbus TCP 进行 通信 ， 其 中 将 通信 过 程 中 作为 主 站 
的 控制 器 设 为 A,， 将 作为 从 站 的 控制 器 设 为 B， 两 者 IP 分 别 设 为 192. 168. 1.50、 
192. 168. 1. 40 ， 通 信 过 程 采用 MSG_MODBUS2 功能 块 进行 数据 传输 ， 接 线 如 图 9-45 所 示 。 
1) 设置 控制 器 B。 创 建 全 局 变量 并 赋 初 值 ， 如 图 9-46 所 示 。 按 图 9-47 所 示 进 行 地 址 映 
射 ， 然 后 编译 下 载 即 可 。 
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IP: 192. 168. 1.40 


人 





B A addii 





















以 Micro850 控制 器 也 

n 

— 读 控制 器 B 中 的 数据 

换 

机 IP: 192.168.1.50 

Emmu fpoozeoooooocoooced | ` 
Micro850 控制 器 入 
图 945 系统 接线 图 
-| Data WORD = IL5] 而 
| pssni WORD 1 
Eo caa WORD 4 
E pasani WORD 32 
国 pssmi WORD 41 
E en WORD 54 
aa WORD - 12 
ab WORD = 45 
ac WORD - 67 
ad WORD > 89 
ae WORD - 234 
图 9-46 ”控制 器 B 创建 变量 及 赋值 
| Variable Name Data Type Address Addresses Used 
| Data Word[1..5] 400010 400010 - 400014 


|aa Word |a00015 |400015 
m ruwara 
| ac Word 400017 400017 
= Word 00018 _ 40015 
= r m ss 


图 9-47 地 址 映射 
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2) 设置 控制 咒 A。 在 梯形 图 中 添加 一 个 MSGC_MOBUS2 功能 块 并 创建 该 结构 体 相应 的 变 
量 并 赋 初 始 值 ， 如 图 9-48 、 图 949 所 示 。 





start 


— 


























图 949 ”功能 块 参数 设置 





各 个 参数 的 含义 见 表 94、 表 9-5。 
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表 9-4 变量 localcfg 





















































2 B 值 描述 
localcfg. Channel 4 Micro850 Hx A IÈ DI A P ii O 
localcfg. TriggerType 0 `á “IN” H 0 251 时 触发 一 次 功能 块 
localcfg. Cmd 3 Modbus 指令 设 为 3 表示 读 保 持 型 寄存 器 数据 ， 其 他 类 型 可 查看 帮助 
ER (REA) 字 (或 位 ) 数量 的 限制 ， 这 里 表示 读 取 10 个 字 
° 读 取 线 圈 / 开 关 量 输入 2000 位 
localcfg. ElementCnt 10 e° 读 取 寄存 器 125 2 
° 对 线圈 写 操作 1968 位 
° 对 寄存 带 写 操作 123 个 字 
表 9-5 变量 targetcfg 
2 数 值 J 述 
targetcfg. Addr 10 目标 设备 中 数据 变量 起 始 地 址 〈 如 本 实验 中 起 始 地 址 为 400010 ) 
targetcfg. NodeAddress 无 目标 设备 IP 地 址 (本 实验 为 192. 168. 1.40) 
targetcfg. Port 502 标准 的 Modbus/Tep 端口 号 为 502 
targetcfg. Msg Timeout 0 消息 超时 时 间 ， 这 里 设 0 表示 默认 值 3000ms 
targetcfg. ConnTimeout 0 TCP 连接 响应 时 间 ， 这 里 设 0 表示 默认 值 3000ms 
targetcfg. ConnClose 0 0 消息 传送 完毕 不 关闭 连接 (默认) 1 消息 传送 完毕 关闭 连接 


3) 查看 测试 结果 。 将 控制 右 A 程序 编译 、 下 载 后 ， 闭 合 start 开关 ， 此 时 在 变量 local- 
addr 中 会 发 现 控 制 器 B 中 数据 已 被 读 取 上 来 ， 如 图 9-50 所 示 。 














图 9-50 测试 结果 


9.6 Micro850 控制 器 的 OPC 通信 


9.6.1 Micro850 的 OPC Server 设置 
1) 给 Micro850 设置 一 个 IP 地址 ， 如 IP 地 址 可 设置 为 192. 168.1. 11， 子 网 掩 码 设置 
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为 255. 255. 255. 0, 

2) 测试 OPC 功能 ， 首 先 要 在 Micro850 中 设置 测试 变量 ， 作 为 OPC 可 以 转移 BOOL, 
SINT, INT. DINT 和 REAL 的 基本 数据 类 型 。 如 图 9-51 所 示 ， 创 建 以 下 全 局 变量 : M850 ` 
BOOL, M850 _ INT, M850 _ DINT 和 M850 REAL， 变 量 创建 完成 后 编译 、 下 载 。 注 意 ， 只 
有 全 局 变量 可 以 通过 CIP 实现 Micro850 控制 器 通信 。 











M850_INT INT ~ Read/Write ~ 
M850_BOOL BOOL > Read/Write ~ 
M850_DINT DINT ~ Read/Write ~ 
M850_REAL REAL > Read/Write ~ 








图 9-51 在 Micro850 中 创建 全 局 变量 


3) 启动 RSLinx 软件 ， 通过 “DDE / OPC — Topic Configuration ”选择 Micro850 
(192. 168. 1. 11 ) ， 然 后 单 击 “New” 按 钮 创建 一 个 新 的 NEW _ Topic， 并 命名 为 “zzz”， 如 
图 9-52 所 示 。 注 意 : RSLinx OEM 版 本 以 上 才 支 持 OPCS. Server 功能 。 


DDE/OPC Topic Configuration 
Project: Default 


Topic List: Data Source | Data Collection | Advanced Communication 


hh A V kutobrowse EEN | 


rai ~ Workstation, GADSONG-3EC1C4B 
[+ = Linx Gateways, Ethernet 
p IOS PB EEI, Echarast 
= A- KB_ETHIP-1, Ethernet 
resinh + Í] 192 168.1.100, 1756-EN2T, 1756-EN2T/C 
SFC + H 192.168.1.11, Micro850, 2080-LC50-24QBB 
t + B 192.168.1.32, 1769-L32E Ethernet Port, 1769-L32E Ethe 
test +) HHL 192. 168. 1.60, Micro850, 2080-LC50-24QBB 
test111 = AB_VBP-1, 1789-A1T/A Virtual Chassis 
testt 
ttt 
titt 
WANWAN 
YYY 
ZY_102 


v 


I Hew | manay Delete | pply | 





图 9-52 ”创建 一 个 新 的 NEW _ Topic 


4) Æ “Data Collection” 选 项 中 将 “Processor Type” 设 置 为 Logix5000， 点 击 “ Apply” 
完成 更 新 后 结束 设置 ， 如 图 9-53 所 示 。 
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DDE/OPC Topic Configuration 
Project: Default 


Topic List: 


hh 


Data Source Data Collection | Advanced Communication | 


M850 Processor Type: [Logix5000 v] 


Data Collection Mode 


Material 
nl 


niT [Z Polled Messages (mSec) 
resinh M Unsolie 


SEC 
t 
test 


[1000 


ited Messages 


test111 Communications Time-Out (Secs): B 


testt 
ttè 
tttt 


[ Use Symbols 
[Z Limit Maximum Packets 


WANWAN [Z Use Maximum Packet Size (Etherne 
YYY [Z Update Hotlink after a poke 
ZV_102 [ Optimize poke packets 


E Ç 


`d f 


Delete | 


x 
< 


< | 于 
Hew | Clone | 


图 9-53 


2 OPC Client 调试 设置 


my | 


“Data Collection” 中 选项 设置 





Help | 


1) 通过 “Programs —Rockwell Software —RSLinx—Tools” j#JJF “OPC Test Client”。 
2) 单 击 “ServerConnect”， 然 后 选择 “RSLinx OPC Server”， 如 图 9-54、 图 9-55 所 示 。 


ý RSI — OPC Test Client 


View Help 





k | Connect... | 


图 9-54 运行 OPC Test Client 





Select an OPC Server = 


DPC Server Prog 


[RSLinx OFC Server 


Located Servers: 


KEPware. KEPServerEnterpr Browse... | 





RSLinx Remote OPC Server 


Hode Hame 


图 9-55 选择 “RSLinx OPC Server” 
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3) 依次 点 击 “Group 一 Add New Group”， 然 后 在 “Group Name” 中 输入 “Test” 并 点 
击 “OK” 结 束 ， 如 图 9-56 所 示 。 


Add New Group x 
Group Hame: [Test] ENON | 
Update Rate [1000 
[Z Active 
Time Bias: p 厂 Update Rate 
% Deadband: n [Z Allow Timeou 
Advise: [IConnectionPoint (Rev 2.0) ”| 


| with TimeStamr 


图 9-56 ”添加 一 个 新 组 
4) 单 击 “Item —Add New OPC Item”， 然 后 在 “Item Name” 中 输入 项 目 名 称 “ [zzz] 


M850 _ INT”， 如 图 9-57 所 示 。 


Add Hew OPC Item 








Items to be Added Attributes EE gmi 
Access | Cancel 
anc | 
Item Hame: [[;;z]M850_INT 
Add Item | 


åctive: V 


Datatype: [VT_EMPTY sJ iate | 
ray: f tem Propertie] 





图 9-57 添加 新 的 项 目 
5) 点 击 “Add Item” 按 钮 依次 加 入 其 余 变 量 . “ |[ zzz ] M850 _ DINT, [ zzz ] M850 _ 
REAL, | zz] M850 BOOL”， 如 图 9-58 所 示 。 


Add Hew OPC Item 


Items to be Added Attributes 
[zzz ]M850_INT 
[zzz ]M850_B00L Access | ERT | 


[zzz]JM850 DINT 









Item Hame: [[zzz1M850_REA] 
- dd It | 
Active:[w : = 





Datatype: [VT_EMPTY -| Validate | 
iray: i tem Propertie| 





图 9-58 ”添加 变量 
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6) 变量 添加 完成 后 点 击 “OK” ， 界 面 显示 验证 变量 ， 如 图 9-59 所 示 。 





看 RSI - OPC Test Client - [ RSLinx OPC Server] 
mí File Server Group Item Log View Window Help 


© Test (Actual Rate: 1000) a ee | Seb Quality | Sab Wpdates | Update Rate | Ban. Avg 
© [zzz]M850_INT 11 Good 0. 062259 
© [zzz]Ws50_B00L 1 Good 0.062259 
@ [zzz]W850_ DTNT 32 Good 0 0.062259 
© [zzz]M850_REAL 45 Good 0 0.062259 





图 9-59 ”验证 变量 


7) 与 CCW 调试 模式 下 的 变量 值 进行 比较 ， 可 发 现 两 者 值 相等 ， 如 图 9-60 所 示 。 


M850_INT 11 N/A INT 
M850_DINT 32 N/A DINT 
M850_BOOL 7 N/A BOOL 
M850_REAL 45.0 N/A REAL 











简 述 Micro800 控制 器 的 网 络 结构 。 
2. Micro850 控制 器 以 太 网 的 IP 地 址 如 何 分 配 ? 
3. Micro850 控制 器 的 网 络 通信 方式 有 哪些 ? 





1. 相距 其 远 的 两 台电 动机 A 和 B，A 起 动 10s 后 B 起 动 ， 试 用 多 种 方法 实现 (控制 器 
数量 、 网 络 类 型 均 不 限 )。 

2. 比较 USB. RS-232. 、RS-485 Ethernet 通信 方式 的 优 缺 点 。 

3. Micro800 控制 器 分 别 通 过 哪些 模块 连接 到 各 种 网 络 上 ? 这 些 模块 的 作用 是 什么 ? 

4. 除了 本 章 介绍 的 网 络 类 型 ， 是 否 还 了 解 其 他 工业 网 络 ?” 试 分 析 它 们 各 自 的 特点 。 
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e° 了解 PowerFlex 525 变频 器 的 产品 选 型 
。 掌握 PowerFlex 525 变频 器 的 VO 端子 接线 
e 学 握 PowerFlex 525 变频 器 的 集成 式 键盘 操作 


e 掌握 Micro850 与 变频 器 之 间 的 以 太 网 通信 
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10.1 PowerFlex 525 交流 变频 器 





PowerFlex 525 是 罗 克 韦 尔 公司 新 一 代 交 流 变 频 絮 产品 。 它 将 各 种 电动 机 控制 选项 、 通 
信 、 节 能 和 标准 安全 特性 组 合 在 一 个 高 性 价 比 变频 器 中 ,适用 于 从 单机 到 简单 系统 集成 的 多 
种 系统 的 各 类 应 用 。 它 设计 新 前， 功能 丰富 ， 具 有 以 下 特性 : 

e 功率 额定 值 涵盖 0.4 ~22kW/0.5 ~30Hp (380/480V HF); 满足 全 球 各 地 不 同 的 电压 

等 级 (100 ~600V) 。 
。 模块 化 设计 采用 创新 的 可 拆 印 控制 模块 ， 允 许 安装 和 配置 同步 完成 ， 显 著 提高 生 
产 率 。 

e EtherNet/IP RRA Aim O LIFTER] Logix 环境 和 EtherNet/IP 网 络 。 

e 选 配 的 双 端 口 EtherNet/IP 卡 提供 更 多 的 连接 选项 ， 包 括 设备 级 环 网 ( DLR) 功能 。 

e 使 用 简明 直观 的 软件 简化 编程 ， 借 助 标准 USB 接口 加 快 变频 

e 动 态 LCD 人 机 接口 模块 (HMI) 支持 多 国语 言 ， 并 提供 描述 性 QuickView “滚动 文本 

功能 。 

e 提供 针对 具体 应 用 (例如 传送 带 、 搅 拌 机 、 泵 机 、 风 机 等 应 用 项 目 ) 的 参数 组 ， 使 

用 AppView™ 工具 更 快 地 启动 、 运 行 变 频 器 。 
e 使 用 O 自己 的 参数 组 。 
e 通过 节能 模式 、 能 源 监视 功能 和 永 磁 电动 机 控制 降低 能 源 成 本 。 
0 E 帮 助 保护 人 员 安 全 。 
e 可 承受 高 达 50% (122F) 的 环境 温度 ; 具备 电流 降 额 特性 和 控制 模块 风扇 套件 ， 工 
作 温 度 最 高 可 达 70% (158 °F). 

e 电动 机 控制 范围 广 ， 包 括 压 频 比 、 无 传 感 带 矢量 控制 、 闭 环 速度 矢量 控制 和 永 磁 电动 
机 控制 。 

e 在 同等 功率 条 件 下 提供 非常 紧 竣 的 外 形 尺 寸 。 


10. 1.1 PowerFlex 525 FE; RS RIT” n pk JUJ 


产品 目录 号 说 明 如 图 10-1 所 示 ，PowerFlex 525 产品 选 型 见 表 10-1。 
表 10-1 PowerFlex 525 产品 选 型 表 


lI 
























































变频 器 额定 值 PowerFlex 525 
输入 电压 标准 负载 /ND 重 载 /HD 
输出 电流 目录 号 框架 尺寸 
HP kW HP kW 
50/60 Hz 
0.5 0.4 0.5 0.4 2.5A 25B-V2P5 N104 A 
100 ~ 120. 10 
f 1 0.75 1 0.75 4.8A 25B-V4P8N104 B 
1.5 1.1 1.5 1.1 6.0A 25B-V6P0N104 B 
0.5 0.4 0.5 0.4 2.5A 25B-A2P5 N104 A 
200 ~240V. 10 1 0.75 1 0.75 4. 8A 25B-A4P8 N104 A 
无 滤波 器 2 1.5 2 1.5 8.0A 25B-A8P0N104 B 
3 2.2 3 2.2 11. 0A 25B-A011N104 B 
































264 


第 10 Æ PowerFlex 525 变频 器 的 以 太 网 通信 





NE 















































































































































(2) 
变频 器 额定 值 PowerFlex 525 
输入 电压 标准 负载 /ND 重 载 /HD . 
输出 电流 目录 号 框架 尺寸 
HP kW HP kW 
0.5 0.4 0.5 0.4 2.5A 25B-A2PS N114 A 
200 ~240V. 30 
s 1 0.75 1 0.75 4.8A 25B-A4P8 N114 A 
2 1.5 2 1.5 8.0A 25B-A8PON114 B 
3 2:72 3 2: 2 11.0A 25B-A011N114 B 
0.5 0.4 0.5 0.4 2.5A 25B-B2P5N104 A 
1 0.75 1 0.75 5.0A 25B-B5P0N104 A 
2 1.5 2 1.5 8.0A 25B-B8P0N104 A 
3 D2, 3 212 11. 0A 25B-B011N104 A 
200 ~ 240V. 30 
无 滤波 器 5 4 5 4 17. SA 25B-B017N104 B 
US) 
¿ TS 5.5 7.5 5.5 24. 0A 25B-B024N104 C 
10 7.5 10 7.5 32.2A 25B-B032N104 D 
15 11 15 11 48. 3A 25B-B048N104 E 
20 15 15 11 62. 1A 25B-B062N104 E 
0.5 0.4 0.5 0.4 1.4A 25B-D1P4N104 A 
1 0.75 1 0.75 2.3A 25B-D2P3 N104 A 
2 1.5 2 1.5 4.0 A 25B-D4PON104 A 
3 2.2 3 22: 6.0 A 25B-D6P0N104 A 
5 4 5 4 10.5 A 25B-D010N104 B 
380 ~480V. 30 
无 滤波 器 7.5 55 7.5 5.5 13. 0A 25B-D013N104 C 
e: 10 TeS 10 7.5 17. 0A 25B-D017N104 C 
15 11 15 11 24A 25B-D024N104 D 
20 15 15 11 30A 25B-D030N104 D 
25 18.5 20 15 37A 25B-D037N114 * E 
30 22 25 18.5 43 A 25B-D043N114 `“ E 
0.5 0.4 0.5 0.4 1.4A 25B-DIP4N114 A 
1 0.75 1 0.75 2.3A 25B-D2P3N114 A 
2 1.5 2 1.5 4.0A 25B-D4P0N114 A 
3 2.2 3 2::2, 6.0A 25B-D6PON114 A 
5 4 5 4 10.5A 25B-D010N114 B 
380 ~480V. 30 
EMC 滤波 器 T9 5.5 7.5 5.5 13. 0A 25B-D013N114 G 
i 10 7.5 10 7.5 17. 0A 25B-D017N114 C 
15 11 15 11 24A 25B-D024N114 D 
20 15 15 11 30 A 25B-D030N114 D 
25 18.5 20 15 37A 25B-D037N114 E 
30 22 25 18.5 43A 25B-D043N114 E 
0.5 0.4 0.5 0.4 0.9A 25 B-EOP9 N104 A 
1 0.75 1 0.75 1.7A 25B-E1P7N104 A 
2 1.5 2 1.5 3.0A 25B-E3PON104 A 
525 ~ 600V. 30 
wan 3 22 3 242 4.2A 25B-E4P2N104 A 
5 4 5 4 6.6A 25 B-E6P6N104 B 
7.5 5.5 7.5 5.5 9.9A 25B-E9P9N104 C 
10 7.5 10 7.5 12. 0A 25B-E012N104 C 
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(2) 
变频 器 额定 值 PowerFlex 525 
输入 电压 标准 负载 /ND 重 载 /HD 
输出 电流 目录 号 框架 尺寸 
HP kW HP kW 
15 11 15 11 19. 0A 25B-E019N104 D 
525 ~ 600V. 30 20 15 15 11 22. 0A 25B-E022N104 D 
无 滤波 器 25 18.5 20 15 27.0A 25B-F027N104 E 
30 22 25 18.5 32. 0A 25B-E032N104 E 





























We | Oon | worn | Paing | Eda | Reseed | tences | Bansa | Da | Dim 


Standard 


25A Powerflex 523 
258 Powerflex 525 





(1) This rating bs onby available for PewerRex 523 drives. 
(2) This ratiag 5 only avalable for Powerflex 525 drives. 
(š) Normal and Heavy Duty ratings are avallable for drives above 15 HP / 11 kW. 


图 10-1 PowerFlex 525 产品 目录 号 说 明 
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10.1.2 ” PowerFlex 525 变频 器 的 硬件 接线 
PowerFlex 525 变频 器 的 控制 端子 接线 方式 如 图 10-2 所 示 ， 各 端子 说 明 见 表 10-2 。 


ar Typical 
SRCwiring SNK wiring 





+24V 
e > — R| +10V +10V DC 
elay common 
= A 
Do j] Analog Common 


Wy Pot must be 
saa a 4-20mA inp 1...10k ohm 


2W min. 
RHS Shield 


a| Comm Common 


ÉN N 
18 z f 
SNK J Pukeln iso | v 

š mi š mi 

ad i — 
SRC $ Digital 

Y Smt Y 
RI R O 02 o % 0 % 





R BY WM B 0-a 


图 10-2 PowerFlex 525 变频 器 控制 端子 接线 图 


表 10-2 PowerFlex 525 变频 器 控制 IO 端子 











序号 信号 名 称 默认 值 说 HH 相关 参数 
RI 常 开 继 电器 1 故障 输出 继电器 的 常 开 触 点 
R2 | 常 开 继电器 1 公共 端 故障 输出 继电器 的 公共 端 
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循序 渐进 Micro800 控制 系统 
(2) 
序号 信号 名称 默认 值 说 明 相关 参数 
R5 常 开 继电器 2 公共 端 | 电动 机 运行 | 输出 继电器 的 公共 端 
R6 常 闭 继电器 2 电动 机 运行 | 输出 继电器 的 常 团 触 点 
三 线 停止 ,但 是 当 它 作 ; 命 人 的 停止 模式 时 ,不 能 
i 停 上 滑坡 停 上 | 线 停 止 ,但 是 当 它 作为 所 有 输入 的 停止 模式 时 ,不 能 E 
被 禁用 
用 于 启动 motion ,也 可 用 来 作为 一 个 可 编程 的 数字 输 
2 起 动 / 正 转 正 向 运行 | 入 。 它 可 以 通过 编程 T062 用 来 作为 三 线 ( 开 始 / 停 止 方 P045 .P046 
向 ) 或 两 线 ( 正 向 运行 / 反 向 运行 ) 的 控制 。 电 流 消 耗 6mA 
用 于 启动 motion ,也 可 用 来 作为 一 个 可 编程 的 数字 输 
3 方向 / 反 转 反 向 运行 | 入 。 它 可 以 通过 编程 T063 用 来 作为 三 线 ( 开 始 / 停 止 方 t063 
向 ) 或 两 线 ( 正 向 运行 / 反 向 运行 ) 的 控制 。 电 流 消耗 6mA 
返回 数字 1/0。 与 驱动 器 的 其 他 部 分 电气 隔离 7 
” 数字 量 公共 端 与 驱动 器 的 其 他 部 分 电气 隔离 (包括 数 
字 1⁄0) 
5 Digln TermBlk 05 预存 频率 编程 T065 ,电流 消耗 6mA 1065 
6 Digln TermBlk 06 预存 频率 编程 T066 ,电流 消耗 6mA 1066 
3 Digln TermBlk 启动 源 2+| ”编程 T067 ,作为 参考 输入 或 速度 反馈 的 一 个 脉冲 序列 ， 
07/ 脉 冲 输入 速度 参考 2 | 它 的 最 大 频率 为 100Hz ,电流 消耗 为 6mA 
8 Digln TermBlk 08 正 向 点 动 编程 T068 .电流 消耗 6mA 1068 
ği a 此 端子 连接 到 屏蔽 的 R45 端口 。 当 使 用 外 部 通信 时 ， 
减少 噪声 干扰 
C2 C2 这 是 通信 信号 的 信号 common 端 
S1 安全 1 安全 1 安全 输入 1 ,电流 消耗 6mA 
S2 安全 2 安全 2 安全 输入 2 ,电流 消耗 6mA = 
24 电源 的 安全 端口 。 内 部 DC +24V 端 
Ja 安全 +24V AIAN +24 电源 的 安全 端口 。 内 部 连接 到 DC +24V 端 ( 引 
脚 11) 
5 PSDA 参考 数字 common 端 ,变频 器 电源 的 数字 输入 ,最 大 输 
出 电流 100mA 
参 AH c M, 变频 源 已 y ~ 
m wan 参考 模拟 common 端 ,变频 器 电源 外 接 电 位 器 0 ~ 10V， i 
最 大 输出 电流 15mA 
P047 .P049 
对 于 外 部 0 ~10V( 单 极 性 ) 或 正 负 10( 双 极 性 ) 的 输入 | 10621063 
13 +10V 输入 未 激活 电源 或 电位 器 。 电 压 源 的 输入 阻抗 为 100kQ , 允许 的 电 t065 066 
位 絮 阻 值 范围 为 1 ~ 10kQ t093 .A459 
A471 
Pty a 返回 的 模拟 1⁄O , MIKSA EREA a i REAT 
14 模拟 量 公共 ee 
(连同 模拟 I0) 
P047 .P049 
t062 .1063 
15 4 ~20mA 输入 未 激活 外 部 输入 电源 4 ~20mA ,输入 阻抗 2500 
t065 t000 
A459 A471 
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( 续 ) 

序号 信号 名 称 默认 值 说 HJ 相关 参数 
默认 的 模拟 输出 为 0 ~ 10V ,通过 更 改 输出 跳 线 改变 模 

ië 模拟 量 输 出 输入 频率 “| 拟 输 出 电流 a 20mA。 编 程 T088 ,最 大 模拟 值 可 以 缩放 TET 
0~10 ”|T089。 最 大 载重 4~20mA =5250(10.5V)0 ~10V =1kQ 

(10 毫 安 电阻 ) 
17 光电 耦合 输出 1 电动 机 运行 | ”编程 T069 ,每 个 光电 输出 额定 30V 直流 50mA( 非 感性 ) t069 070 
18 光电 耦合 输出 2 频率 编程 T072 ,每 个 光电 输出 额定 30V 直流 50mA( 非 感性 ) — 
19 光电 耦合 公共 端 光 耦 输出 (1 和 2) 的 发 射 端 连接 到 光 耦 的 commom 端 














在 电动 机 起 动 前 ， 用 户 必 须 检 查 控制 端子 接线 。 

1) 检查 并 确认 所 有 输入 都 连接 到 正确 的 端子 且 很 安全 。 

2) 检查 并 确认 所 有 的 数字 量 控制 电源 是 24V。 

3) 检查 并 确认 浇 入 (SNK) / 拉 出 (SRC) DIP 开关 被 设置 与 用 户 控制 接线 方式 相 
匹配 。 

注意 : 默认 状态 DIP 开关 为 拉 出 (SRC) 状态 。LO 端子 01 (停止 ) 和 11 (DC +24V) 
短 接 以 允许 从 键盘 启动 。 如 果 控 制 接线 方式 改 为 灌 入 (SNK)， 该 短 接线 必须 从 IO 端子 01 
和 11 间 去 掉 ， 并 安装 到 IO 端子 01 和 04 之 间 。 


10. 1.3 PowerFlex 525 集成 式 键盘 操作 


PowerFlex 525 集成 式 键盘 的 外 观 如 图 10-3 所 示 ， 荣 单 说 明 见 表 10-3, # LED 和 按键 指 
示 见 表 10-4.  10-5. 





图 10-3 PowerFlex 525 内 置 键 盘 外 观 
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包括 可 编程 端子 功能 

















通信 组 





默认 和 诊断 组 
包括 特殊 故障 情况 的 代码 





表 10-3 菜单 说 明 
— w 菜单 说 BJ 
b 基础 显示 组 H 高 级 编程 组 
包括 通常 要 查看 的 变频 器 运行 状况 包括 剩余 的 可 编程 功能 
基础 程序 组 hi 网 络 组 
包括 大 多 数 常 用 的 可 编程 功能 À 包括 通信 卡 使 用 时 的 网 络 功能 
M 修改 组 
t o JI 包括 其 他 组 中 默认 值 被 修改 的 功能 





包括 可 编程 通信 功能 

















只 有 当 故 障 发 生 时 才 显 示 





广 一 


逻辑 组 











包括 可 编程 逻辑 





AppView 和 Custom View 组 
包括 从 其 他 组 中 为 具体 应 用 组 织 的 功能 




















高 级 显示 组 





包括 变频 器 的 运行 情况 

















表 10-4 各 指示 灯 说 明 








基础 显示 组 
包括 通常 要 查看 的 变频 器 运行 状况 
































































































































显 示 显示 状态 说 MJ 
KA 设备 无 网 络 连接 
ENET 稳定 设备 已 连接 上 网 络 并 且 驱 动 由 以 太 网 控制 
闪烁 设备 已 连接 上 网 络 但 是 以 大 网 没有 控制 驱动 
K 设备 没 连 接 到 网 络 
LINK 稳定 设备 已 连接 上 网 络 但 是 没有 信息 传递 
闪烁 设备 已 连接 上 网 络 并 且 正 在 进行 信息 传递 
FAULT 红色 闪烁 表明 驱动 出 现 故 障 
表 10-5 各 按键 说 明 
按键 名 称 说 明 
<a >< > 上 下 箭头 在 组 内 和 参数 中 滚动 。 增 加 /减少 闪烁 的 数字 值 
退出 在 编程 菜单 中 后 退 一 步 。 取 消 参数 值 的 改变 并 退出 编程 模式 
选 定 在 编程 菜单 中 进一步 。 在 查看 参数 值 时 ,可 选择 参数 数字 














270 


第 10 Æ PowerFlex 525 变频 器 的 以 太 网 通信 





$ 


(2) 


按 HE 名 称 说 


=< 





进入 在 编程 菜单 中 进一步 。 保 存 改变 后 的 参数 值 











反 转 用 于 反 转 变频 器 方向 。 默 认 值 为 激活 








起 动 用 于 起 动 变频 器 。 默 认 值 为 激活 























已 位 计 用 于 控制 变频 器 的 转速 。 默 认 值 为 激活 








CU) 
(O) 停 上 用 于 停 上 变频 器 或 清除 故障 。 该 键 一 直 激活 











熟悉 内 置 键盘 各 部 分 含义 后 ， 通 过 表 10-6 了 解 如 何 查看 和 编辑 变频 器 的 参数 。 
表 10-6 查看 和 编辑 变频 器 参数 
步 BE J H 显示 实例 











1. 当 上 电 时 ,上 一 个 用 户 选择 的 基本 显示 
组 参数 号 以 闪烁 的 字符 简单 地 显示 出 来 。 然 Hi i 
后 ,默认 显示 该 参数 的 当前 值 (例子 是 变频 器 
停止 时 ,b001[ 输出 频率 ] 的 值 ) 






































3. 按 下 ESC, 进 入 参数 组 列表 。 参 数组 字 i Tii 
母 将 会 闪烁 





4. 按 向 上 或 向 下 ,去 浏览 组 列表 (b.P.t.C、 < i p4 
Ld.Af 和 Gx) 





5. 按 Enter 或 Sel 进入 一 个 组 。 上 一 次 浏 “ (s=) = p4 
览 的 该 组 参数 的 右 端 数字 将 闪烁 


2. 按 下 ESC, 显 示 上 电 时 ,基本 显示 组 的 参 w b!!! | 
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6. 按 向 上 或 向 下 浏览 参数 列表 Ca >< jo PHa | 


























7. 按 Enter 键 查 看 参数 值 , 或 者 按 Ese 返回 ` 31 x 
到 参数 列表 
8. 按 Enter 或 Sel 进入 编辑 模式 编辑 该 值 。 = 
右 端 数字 将 闪烁 ,并 且 在 LCD 显示 屏 上 将 亮 E (s=) 
起 Program e 
10. 如 果 需 要 Pk Sel ,从 一 个 数字 到 另 一 个 
数字 或 者 从 一 位 到 另 一 位 。 你 可 以 改变 的 数 E 
字 或 位 将 会 闪烁 ü 






































数字 将 停止 内 烁 ,并 且 在 LCD 显示 屏 上 的 
Program 将 关闭 


11. 按 Esc, 取 消 更 改 并 且 退 出 编辑 模式 。 ra g4” 
或 者 , 按 Enter 保存 更 改 并 退出 编辑 模式 。 该 2) 








12. FÈ Esc 键 返 回 到 参数 列表 。 继 续 按 Esc 


返回 到 编辑 菜单 。 如 果 按 Ese 键 不 改变 显示 ， p4 | 


或 Sel 再 次 进入 组 列表 























10.2 以 太 网 通信 的 实现 


PowerFlex 525 变频 器 提供 了 EtherNet/IP 端口 ， 可 以 支持 EtherNet 网 络 控 制 结 构 。 本 文 
以 Micro850 控制 器 为 例 介绍 控制 硕 与 PowerFlex 525 变频 右 的 以 太 网 通信 。 
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Micro850 控制 器 要 通过 EtherNet/IP 控制 PowerFlex 525 变频 器 ， 首 先 要 对 PowerFlex 525 
变频 器 组 建 Ethernet 网 络 。 具 体 步 骤 如 下 : 

1) PowerFlex 525 变频 器 提供 了 一 与 计算 机 连接 的 USB 端口 ， 用 于 更 新 驱动 回 件 或 上 传 
/下 载 配 置 参 数 ， 因 此 先 将 变频 器 USB 端口 及 计算 机 串口 通过 USB 线 连接 。 连 接 成 功 后 计算 











机 出 现 可 移动 磁盘 (1: ) ， 双 市 进入 会 发 现 磁 盘 由 有 [于 时 oma 
“GUIDE. PDF” 和 “PF52XUSB. EXE” 两 个 文件 。 其 | ` 
中 “GUIDE. PDF” 文 件 包 含 相 关 产 品 文档 及 软件 下 载 A — Drives 
Btik, “PES2XUSB. EXE" 用 于 间作 出 新 或 上 传 /下 载 Ñ eso 
x L ë PowerFlex 4 

2) 打开 Connected Components Workbench (简称 | x 
CCW) 软件 ， 如 图 10-4 “Drive” it% “ PowerFlex | = p Powerflex 4M 
525” 进 行 组 态 ， 双 击 组 态 图 标 即 进入 如 图 10-5 所 示 | = pa 
界面 ， 在 该 界面 可 对 变频 器 进行 参数 设置 、 连 接 、 下 “一 一 一 一 
载 等 一 系列 操作 。 图 104 CCW 中 组 态 变 频带 





Project Organizer P PowerFlex 525 1* x PNGA 
Name: Projecti" 





PowerFlex 525 





Disconnected 





7 
Connect 


Ez e * ml _ © 
“Pa NB Qupa Compare Parameters Properties arde Manual Help 





= PowerFlex 525_1* 











MH 





[II 


Powerric 


图 10-5 ”变频 融 组 态 界 面 























3) F “Wizards” (向 导 ) 选项 会 弹出 图 10-6 所 示 对 话 框 ， 选 择 “PowerFlex 525 Star- 
tup Wizard” (PowerFlex 525 启动 同性 ) ， 点 击 “Select”( 选 择 ) 即 可 进入 图 10-7 所 示 界 面 。 
在 启动 向导 界面 中 按照 其 癌 导 步 缀 可 对 变频 器 进行 各 种 参数 设置 ， 参 数 设置 要 符合 实际 
要 求 。 








F Startup Wizards 
=i TE Application Wizards 
m FowerFlex 525 Velocity StepLogic Setup Wizard 
i FowerFlex 525 Position StepLogic Setup Wizard 















图 10-6 ”选择 启动 向 导 
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2 PowerFlex 525 Startup Wizard - (12 of 17) 


Wizard Siep EtherNet/IP 








w Ë=] Welcome 
w [Ë=] Reset Parameters 








BootP/DHCUF Enable: 
v E Language = ig BOR a 到 
w Ë=] Motor Control En Rate Cfg: (Auto detect >| 
w E=] Motor Data — — 
vE Feedback EH Comm Flt ctn: (Fault >| 
St Brake Mod —— 
Ston y usha Mode EN Idle Flt Actn: [Fault | 


wES Direction Test 
w [=] AutoTune 
w Ë=] Ramp Rates / Speed Limits 
wEE Speed Control 
w E=] EtherHet IF 
Digital Inputs 
Relay Dutputs 
Dpto Dutputs 
Analog Dutputs 
Pending Changes 











图 10-7 ”变频 器 参数 设置 界面 


4) 在 “EtherNet/IP” 选 项 中 可 对 变频 器 设置 IP 地 址 ,将 “BootPADHCP Enable” 设 为 


“Parameters”， 然 后 按照 图 10-8 所 示 设 置 ES 
变频 器 IP 地址， 注意， 要 将 变频 器 全 地 | Enable: evenetets | 





址 与 Micro850 控制 器 IP 地 址 设 在 同一 Er Rate Crte: |Aata detect | 
网 段 。 EH Comm Flt Actn: (Fault >| 


5 昭 步 又 将 各 参数 设置 完成 Nes 
) 按 ! SESAO 数 设 置 完 成 | EN Idle Flt Acta: [Fault m 
ja, 点击“ Finish” 按 键 结束 ， 通过 


“ Properties — Import/Export — Export”, 44 
文件 保存 在 创建 的 文件 夹 内 并 命名 如 
“PowerFlex”， 注 意 保 存 类 型 为 “Power- 
Flex 520 Series USB Files ( *. pf5)” Gateway: | 192 . 169. U . 1 

6) .双击 打开 了 竹中 的 ”PI 图 10-8 ”设置 变频 器 IP 地 址 
SB. EXE” 文件 ， 点 击 “ Download” JA, 
如 图 10-9 所 示 依 次 设 定 文件 位 置 及 选择 文件 ， 点 击 “Next”， 最 后 点 击 “ Download ” 
即 可 。 


IP Address: 132 . 168 . Dü , 102 


Subnet Mask: PIF o Sup... pao a ¿D 








Configuration File Location: 


Ë: AUserswbWesktopv 新 建立 件 来 | Browse... 


hvallable Configuration Files for Download 


m sva 














图 10-9 ”选择 文件 存储 位 置 


7) 下 载 完 成 后 可 打开 RSlinx Classic， 如 图 10-10 所 示 ， 此 时 会 发 现 变 频 器 地 址 已 设置 
完成 。 
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E-W Workstation, WB-PC ul 同 


H- Linx Gateways, Ethernet 

H- AB_ETHIP-1, Ethernet 192.168.0... 192.168.0.... 
B. 2080-LC5.. PowerFlex.., 
”由 是 192.168.0.100, Micro850, 2080-LC50-24QWB 

Ba al 192.168.0.102, PowerFlex 525, PowerFlex 525 1 

re AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis 








图 10-10 ”变频 器 IP 地址 下 载 成 功 


完成 以 上 步骤 后 ， 将 Micro850 控制 需 IP 地 址 与 变频 器 IP 地 址 设 为 同一 网 段 ， 通 过 以 太 
网 线 把 Micro850 控制 器 与 PowerFlex 525 变频 器 连 接 ， 然 后 通过 编写 控制 程序 达到 控制 目的 。 
注意 ， 当 通过 USB 线 给 变频 器 下 载 IP 地 址 后 ， 如 果 再 对 变频 器 进行 参数 配置 或 更 改 IP 地 址 
均 可 以 直接 利用 以 太 网 下 载 ， 即 点 击 “ Wizards” 按 照 癌 导 进行 参数 设置 ,设置 完成 后 点 击 
“Download” 会 弹出 图 10-11 所 示 界 面 ， 选 择 PowerFlex 525 变频 器 后 即 可 下 载 。 


E E Workstation, WB-PC 
t-s Linx Gateways, Ethernet 
H-a AB_ETHIP-1, Ethernet 
S- AB_ETHIP-2, Ethernet 
| Ht 192.168.0.100, Micro850, 2080-LC50-24QWB 
E Í192.168.0.102, PowerFlex 525, PowerFlex 525 1P 240V 
H-E AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis 

















图 10-11 通过 以 太 网 给 变频 器 下 载 参数 


为 了 便于 实现 PowerFlex 525 的 以 太 网 网 络 通 信 ， 罗 元 韦 尔 自动 化 提供 了 一 个 标准 化 的 
用 户 自 定义 功能 块 指令 ， 如 图 10-12 所 示 ， 用 户 可 以 简单 的 实现 Miero850 控制 部 对 Power- 
Flex 525 变频 天 的 以 太 网 控制 ， 功 能 块 的 参数 见 表 10-7, 

表 10-7 自 定义 功能 块 的 参数 










































































参数 名 称 数据 类 型 作 JH 
IPAddress STRING 要 控制 的 PowerFlex 525 变频 器 的 IP 地址 ,比如 192. 168. 1. 103 
UpdateRate UDINT 循环 触发 时 间 ， 为 0 表示 默认 值 500ms 
Start BOOL 1- 开 始 
Stop BOOL 1- 停 止 
SetFwd BOOL 1- 正 转 
SetRev BOOL 1- 正 转 
SpeedRef REAL 速度 参考 值 ， 单 位 为 Hz 
CmdFwd BOOL 1- 当 前 方向 为 正 转 
CmdRev BOOL 1- 当 前 方向 为 反 转 
AccelTimel Real 加 速 时 间 ， 单 位 为 s 
DecelTimel Real 减速 时 间 ， 单 位 为 s 
Ready BOOL PowerFlex 525 已 经 就 绪 
Active UDINT PowerFlex 525 已 经 被 激活 
FBError BOOL PowerFlex 525 出 错 
FaultCode DINT PowerFlex 525 错误 代码 
Feedback REAL 反馈 速度 
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图 10-12 
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在 梯级 中 添加 该 功能 块 ， 如 图 10-13 所 示 。 通 过 该 指令 块 就 能 实现 Micro850 控制 句 对 
PowerFlex 525 变频 器 的 控制 。 


Starit on 














图 10-13 使 用 自 定 义 功能 块 RA_PFx_ENET_STS_CMD 


10.3 Micro850 控制 喜与 触摸 屏 的 通信 


Micro800 系列 控制 器 功能 强大 ， 可 与 多 种 触摸 屏 通 信 ， 如 信 捷 、 威 纶 通 、 红 狮 等 ， 本 市 
以 第 三 方 威 纶 触摸 屏 TK 8070 iH 为 例 讲解 其 与 Micro850 之 间 的 通信 。 此 型 号 的 威 纶 触摸 屏 
支持 以 太 网 通信 、RS-485 串口 通信 、RS-232 串口 通信 ， 本 方 主要 讲解 其 中 的 以 太 网 通信 和 
RS-485 串口 通信 。 


10. 3.1 触摸 屏 与 Micro850 控制 需 通 过 以 大 网 通信 


PLC 与 触摸 屏 的 以 太 网 通信 可 以 分 成 卫 地 址 设 定 、 对 应 标签 地 址 映射 两 个 部 分 。 
IP 地 址 设 定 又 分 为 触摸 屏 的 IP 地址 设 定 ; PLC 的 IP 地 址 设 定 ; 计算 机 的 IP 地 址 设 定 。 
1) 设 定 触摸 屏 的 IP 地 址 时 ， 在 触摸 屏 的 右 下 角 ， 单 击 “ 向 左 第 头 ” 图 标 ， 就 会 弹出 隐 
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藏 在 底部 的 任务 栏 ， 这 样 单 击 系统 按钮 〈 左 数 第 一 个 按钮 ) ， 就 会 弹出 一 个 需要 输入 密码 的 
对 话 框 ， 输 入 正确 的 密码 后 ， 会 自动 进入 系统 设 定 界面 ， 即 可 设 定 触摸 屏 的 IP 地 址 (RA 
的 密码 是 111111) ， 修 改正 后 ， 单 击 OK 即 可 完成 触摸 屏 IP 地 址 的 设 定 ， 如 图 10-14 所 示 。 


C Auto Get IP Adress 
(@ IP address get from below 








IP address 192 [80 
Subnet Mask 255 1255/1255 .|0 
GateWay 192 ,|168 ,|0 fa 
图 10-14 ”触摸 屏 IP 地 址 设 定 
2) 设 定 PLC 的 耳 地 址 时 ， 先 打开 CCW 软件 ， 建 立 一 个 新 工程 。 并 在 其 组 态 界面 下 手 





动 设 定 PLC 的 IP 地 址 ， 如 图 10-15 所 示 。 对 此 工程 进行 保存 、 连 接 、 编 译 ,下 载 即 可 完成 
对 PLC 的 卫 地 址 的 设 定 。 
注意 : 每 次 创建 新 工程 时 PLC 的 IP 地 址 都 需要 再 次 设 定 一 遍 。 








j Ethernet - Internet Protoco 
i- General < 
Memory a O Obtain IP address automatically using DHCP 
å Serat Poit © Configure IP address and settings 
i= USB Port 
E N |= 
: BH- Ethernet | IP Address: 192. 168. O . Bl 


3 Port Settings E Subnet Mask: 255, 255. 255, 0 


-Port Diagnostics 
: Gateway Address: 192. 168. 0 . 1 
i. Date and Time 
š Interrupts 
i- Startup/Faults [v| Detect duplicate IP address 
H- Modbus Mapping 











Æ| 10-15 PLC 的 IP 地 址 设 定 


3) 设 定 计算 机 的 IP 地 址 时 ， 需 要 将 自动 获取 IP 地 址 改 成 手动 获取 IP， 并 将 计算 机 、 
PLC 与 触摸 屏 的 IP 地 址 设 在 同一 网 段 内 。 

对 应 标签 地 址 映射 就 是 分 别 在 触摸 屏 和 PLC 中 建立 相应 的 标签 ， 并 将 其 地 址 进行 映射 。 
在 触摸 屏 中 建立 标签 可 以 按照 以 下 步骤 。 

(D 打 开 EB8000 Project Manager (触摸 屏 的 画面 编辑 软件 ) ， 并 创建 新 文件 。 

GO 根据 所 使 用 的 威 纶 屏 型 号 选择 对 应 HMI 机 型 及 显示 模式 ， 点 击 确认 后 进入 “系统 参 
数 设 置 ” 界 面 ， 如 型 号 为 “TK6070iHZTK8070iH (800x480)”， 显 示 模 式 为 “水 平 ”。 
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(3 在 “系统 参数 设置 ”界面 ， 点 击 “ 新 增 ” 就 可 以 进入 设备 属性 界面 ， 其 参数 设置 如 
图 10-16 所 示 。 红 疾 中 的 IP 地 址 是 上 面 设 定好 的 PLC ñ IP 地址。 


名 称 : 
HMI © PLC 
所 在 位 置 : | 本 机 z) 368... 








PLC 类 型 : [ MODBUS TCP/IP | > | 





V.1.90, MODBUS_TCPIP.si 


接口 类 型 : | 以 太 网 =] 
Ti iii ii i p — 
C P : |192.168.0.81， 端 口号 =502 [设置 | 


使 用 UDP (User Datagram Protocol) 








PLC 预 设 站 号 ; 1 





图 10-16 设备 属性 参数 





出 通信 参数 设置 完毕 后 就 可 以 编辑 画面 了 。 

触摸 屏 可 以 传输 位 、 字 、 实 数 等 多 种 类 型 的 数据 。 下 面 介 绍 一 下 位 数据 与 字数 据 的 传 
输 。 对 于 “位 数据 ”的 传输 来 说 。 在 “工具 栏 ”中 选择 “位 状态 切换 开关 ”并 如 图 10-17 
写 好 地 址 。 








该 职 地 址 


PLC 名 称 :|MODBUS TCP/IP "| ”设置 .。 | 
地 址 : ox -|1 TE 





图 10-17 位 状态 切换 开关 的 设 定 


对 于 “字数 据 ”的 传输 来 说 。 在 “工具 栏 ”中 选择 “数值 " ， 并 如 图 10-18 写 好 地 址 。 


读 职 地 址 
PLC 名 称 :|MODBUSTCPAP 





地 址 :| ax |1 


图 10-18 ”字数 据 元 件 的 设 定 


4) 触摸 屏 中 的 元 件 设 好 地 址 后 ， 就 要 在 PLC 中 建立 相对 应 的 地 址 ， 步 又 如 下 。 
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QD 在 “全 局 变量 ” 表 中 建立 相同 数据 类 型 的 变量 ， 如 图 10-19 所 示 。 
a BOOL 
b WORD 


图 10-19 ”建立 全 局 变量 


@ 在 组 态 界 面 的 “Modbus Mapping” 中 选择 已 建立 的 变量 ， 并 输入 相对 应 的 地 址 。 如 图 
10-20 所 示 。 


| a Te Controller - Modbus Mapping 


| z Serial Port 
` = USB Port 
: 5- Ethernet 


Address Addresses Used 





E -Internet Protocol 


| Port Settings 
i | i Port Diagnostics 





| L. Date and Time 
| - Interrupts 


| i- Startup/Faults 


| be Modbus Mapping 





图 10-20 ”建立 对 应 变量 的 地 址 映射 


ORT ER, mE, FR, ER PLE 的 对 应 地 址 设 定 。 

在 EB8000 Project Manager 中 ， 进 行 保 存 、 编 译 ， 然 后 在 “工具 ”中 选择 “下 载 ” BH 
可 完成 对 触 措 屏 画 面 的 编辑 。 下 载 时 在 红 轿 中 输入 的 是 触摸 屏 的 IP 地 址 ， 如 图 10-21 
FZR o 





© 以 本 网 0 USB 下 载 线 (只 支持 1 系列 ) 


4 < P| 名 称 | 


TP : |192, 168.0.80 r 


图 10-21 ”触摸 屏 的 下 载 

















此 时 将 CCW 转 到 调试 状态 ， 就 可 以 监测 触摸 屏 与 PLC 的 通信 了 。 当 在 触摸 屏 中 的 “ 数 
值 ”元 件 输入 “87”， 并 单 击 “ 位 状态 切换 开关 ”时 ，CCW 中 的 对 应 变量 也 发 生 了 变化 ， 
如 图 10-22, BI 10-23 所 示 。 


图 10-22 触摸 屏 的 输入 
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b 87 





图 10-23 全 局 变量 的 改变 


10.3.2 触摸 屏 与 Micro850 控制 需 通 过 RS-485 通信 


触摸 屏 与 PLC 通过 串口 通信 的 过 程 与 通过 以 太 网 通信 类 似 ， 这 里 只 对 其 做 简单 的 介绍 。 

1) 用 串口 数据 线 将 PLC 与 触摸 屏 连接 起 来 ， 完 成 硬件 连接 。 

2) 按照 以 下 步骤 ， 在 EB8000 Project Manager (触摸 屏 的 画面 编辑 软件 ) 中 进行 参数 
设置 。 

QD 打开 EB8000 Project Manager 软件 ， 并 创建 新 文件 。 选 择 对 应 HMI 机 型 及 显示 模式 ， 
点 击 确认 后 进入 “系统 参数 设置 ”界面 。 

@ 在 “系统 参数 设置 ”界面 ， 点 击 “ 新 增 ” 就 可 以 进入 设备 属性 界面 ， 其 参数 设置 如 
图 10-24 所 示 。 



































5 | RTU 
CHMI @ PLC 
: 本 机 v| BE. 
al MODBUS RTU [>| 
V.2.20, MODBUS_RTU.so 
型 : RS485 2W v 
: COM2 (19200,N,8,1) — s 


PLC 预 谍 站 号 : EB 
[] 预 设 站 号 使 用 站 号 变量 
[使 用 广播 命令 


PLC 地 址 整 段 间隔 (words) : | 5 y 
最 去 读 职 字数 【Words] ; 120 
最 太 与 入 字数 (words): 120 


图 10-24 设备 属性 参数 











(3) 通 信和 参数 设置 完毕 后 就 可 以 编辑 界面 了 。 
例 : 单 击 工 具 栏 中 的 数值 输入 模块 ， 输入 “PLC 的 名 称 ” 与 “地 址 ”， 如 图 10-25 
所 示 。 
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该 取 地 址 


ka : [MODBUS RTU = 


HEHE € [ae sw o 








图 10-25 ”模拟 量 输入 模块 地 址 


由 保存 、 编 译 、 下 载 ， 即 可 完成 触摸 屏 的 参数 设置 。 
3) 按 以 下 步骤 在 CCW 中 进行 参数 设置 。 





DHEA Micro850 的 “控制 器 属性 ”界面 ， 在 “Serial Port” 中 设置 合 


图 10-26 所 示 。 





E- Controller 
i i -General 
| -Memory 
USB Port 
-|. Ethernet 
Internet Protocol 
z Port Settings 
i Port Diagnostics 
| + Date and Time 
-Interrupts 
| : Startup/Faults 
| : -Modbus Mapping 
-Embedded 1/0 
后 : Motion 
i ie New Axis > 
Ë: Plug-In Modules 
| i - < Empty > 
f - < Empty > 
hee Empty > 





@) 建 立 3 个 Word 型 的 全 局 变量 











Controller - Serial Port 


适 的 串口 参数 ， 如 





Common Settings 
Driver: 
Baud Rate: 
Parity: 
Modbus Role: 


Unit Address: 


Modbus RTU: ™ | 


Tm 
kusana) 


[Slave ~ | 





Protocol Control 
Media: 
Data Bits: 
Stop Bits: 
Response Timer: 


Broadcast Pause: 


Inter-Char Timeout: 





图 10-26 ”串口 参数 





中 ， 填 好 对 应 的 地 址 ， 如 图 10-27 i 


| setpoint 





例 : 在 EB8000 Project Manager 中 定义 的 一 个 标签 的 地 址 为 “4X 100”, 
应 的 变量 的 地 址 为 “40100”。 


Variable Name 


Data Type 


Address 


， 并 在 “控制 器 属性 ”界面 的 “Modbus Maping” 选项 


Addresses Used | 


TE 


图 10-27 PLC 的 变量 地 址 


中 编译 、 下 载 ， 即 可 完成 PLC 的 参数 设 定 。 
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运行 CCW 软件 即 可 利用 计算 机 检测 Micro850 与 触摸 屏 之 间 的 通信 。 
例 : 如 果 在 触摸 屏 中 的 数据 输入 模块 中 输入 数学 ， 对 应 的 全 局 变量 就 会 有 相应 的 数字 变 
化 ， 如 图 10-28 和 图 10-29 所 示 。 


setpoint 70 


图 10-28 ”触摸 屏 中 输入 数字 图 10-29 全 局 变量 中 的 数据 改变 








10.4 PowerFlex 525 以 太 网 通信 应 用 示例 


10.4.1 应 用 示例 要 求 


本 节 以 “ 百 米 冲刺 ”为 例 介 绍 Micro850 控制 器 、PowerFlex 525 变频 右 及 威 纶 屏 三 者 之 
间 的 以 太 网 通信 。 如 图 10-30 所 示 ， 在 电动 机 带动 下 指针 可 以 沿 着 转轴 左右 移动 ， 并 且 速 度 
可 调 ，“ 百 米 冲 刺 ” 即 要 求 指针 从 起 点 (0cm) 开始 运动 ， 要 求 以 最 短 时 间 冲 过 终点 
(25cm) 并 最 终 停 下 ， 其 中 要 求 变频 器 输出 最 大 频率 为 5S0Hz， 加 速 及 减速 时 间 不 得 小 于 3s， 
在 屏 界 面 上 要 显示 出 指针 实时 位 置 ， 运 行 速度 及 最 终 通 过 终点 时 的 时 间 。 注 意 ， 可 以 通过 编 
码 器 对 指针 位 置 进行 确定 。 
































起 点 终点 
| 
标尺 
0cm 5cm 10cm 15cm 20cm 25cm 30cm 


图 10-30 “ 百 米 冲刺 ” 


系统 通过 触摸 屏 TK 8070 iH 来 控制 Micro850 控制 融和 癌变 频 作 PowerFlex 525 发 出 指令 ， 
从 而 控制 电动 机 的 运行 方式 和 运行 速度 。 整 个 控制 系统 的 设计 主要 包括 以 下 两 个 部 分 : 

(1) 变频 天 控制 (DRIVE CTRL) ， 它 是 整个 程序 设计 最 核心 的 部 分 。 

(2) 触 措 屏 界面 制作 。 

在 编写 程序 之 前 ， 首 先 要 完成 控制 器 、 变 频 融 和 触摸 屏 之 间 在 通信 时 所 需要 的 设置 ， 变 
am. Whbepbe TK 8070 iH 和 控制 器 Micro850 使 用 以 太 网 进行 通信 。 接 着 设计 变频 器 的 控制 
程序 ， 控 制 电动 机 的 运行 方式 和 运行 速度 。 然 后 设计 屏幕 界面 。 在 屏幕 界面 设计 的 时 候 将 触 
摸 屏 地 址 和 控制 程序 中 的 变量 地 址 对 应 起 来 ， 最 终 达到 通过 触摸 屏 来 控制 电动 机 的 运行 方式 
和 运行 速度 的 目的 。 


10.4.2 系统 组 态 与 编程 


1) 按照 10.2 所 述 对 变频 融 进 行 组 态 设置 ， 首 先 根 据 模型 所 用 电动 机 铭牌 数据 将 电动 
机 额定 电压 、 额 定 电流 、 极 对 数 等 一 系列 参数 进行 设置 ， 其 次 由 于 题目 要 求 需要 将 变频 器 最 
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大 频率 设 为 50Hz， 加 减速 时 间 设 为 3s， 最 后 对 变频 器 IP 地 址 进行 设置 如 设 为 
192. 168. 0. 106 ， 设 置 完成 后 下 载 即 可 。 

2) 将 Micro850 控制 器 的 IP 地 址 设 与 变频 器 设 在 同一 网 段 内 ， 可 按 图 10-31 所 示 进 行 设 
置 。 设 置 完成 后 即 可 编写 程序 ， 程 序 如 图 10-32 所 示 。 

程序 中 ， 通 过 前 面 介 绍 的 自 定 义 功 能 块 可 以 控制 指针 起 停 及 左右 移动 ， 此 外 用 到 了 HSC 
高 速 计数 模块 ， 量 程 转换 模块 ， 两 者 配合 可 以 对 指针 进行 位 置 确定 ， 两 模块 的 使 用 方法 前 面 
已 有 介绍 。 程 序 中 名 为 hsc_enable 的 开关 断 开 时 ，HSC 及 量程 转换 模块 不 工作 ， 此 时 可 以 通 
过 点 动 控 制 指针 使 其 移动 到 初始 位 置 (0cm) 处 完成 “ 百 米 冲刺 ”初始 准备 。 此 外 程序 中 ， 
变量 "Local_Now ”代表 指针 当前 位 置 ，Local_Fnd "代表 终点 位 置 (25cm), t4 为 到 达 终 点 时 
冲刺 所 用 时 间 。 





Internet Protocol (IP) Settings 
O Obtain IP address automatically using DHCP 


© Configure IP address and settings 





IP Address: 192, 168, 0 . 104 


Subnet Mask: 255...255., 255, 0 





Gateway Address: 192,168. 0 , 1 





图 10-31 Micro850 控制 器 IP 设置 








图 10-32 “ 百 米 冲刺 ”控制 程序 
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hsc_enable 





图 10-32 “ 百 米 冲刺 ”控制 程序 ( 续 一 ) 
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图 10-32 “ 百 米 冲刺 ”控制 程序 ( 续 二 ) 


10.4.3 触摸 屏 界 面 设计 


程序 编写 完成 后 ， 接 下 来 进行 触摸 屏 界面 设计 ， 在 本 章 第 2 节 已 经 对 威 纶 屏 与 Micro850 
控制 硕 通 信 及 元 件 地 址 设置 进行 了 详细 介绍 ， 此 处 就 不 在 袭 述 。 见 表 10-8 所 示 为 界面 按钮 、 
程序 变量 对 应 关系 ， 界 面 如 图 10-33 所 示 。 
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表 10-8 按钮 、 变 量 对 应 表 



































对 象 名 称 对 象 类 型 变量 数据 类 型 
启动 按钮 瞬 动 型 Start BOOL 
停止 按钮 瞬 动 型 Stop BOOL 
正 转 按钮 瞬 动 型 SetFwd BOOL 
反 转 按钮 瞬 动 型 SetRev BOOL 
开始 按钮 瞬 动 型 Begin BOOL 
频率 显示 数值 显示 SpeedFreedback REAL 
终点 文本 Local _End REAL 
当前 位 置 文本 Local_Now REAL 
跑步 时 间 文本 4 REAL 
返回 功能 键 

















百 米 冲刺 





跑步 时 间 





图 10-33 “ 百 米 冲 刺 ” 控 制 界 面 


按 下 “开始 ”按钮 “当前 位 置 ”及 “跑步 时 间 ” 数 值 会 随 指 针 移 动 不 断 变化 ， 当 指针 通过 
终点 位 置 时 ,“ 跑 步 时 间 ” 将 停止 计数 不 再 变化 ， 最 终 指 针 逐 渐 停 止 ， 如 图 10-34 所 示 。 


百 米 冲刺 





跑步 时 间 | 39.936s 


0 cn 
当前 位 置 | 25.99 cm 








图 10-34 “ 百 米 冲刺 ”运行 界面 
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1. 在 对 “ 百 米 冲刺 ”理解 的 基础 上 进行 “折返 跑 ” 编 程 。 设 计 要 求 : 指针 由 起 始 位 置 
(5cm) 处 启动 , 在 15cm 处 反 向 移动 直到 10cm 人 处， 然后 指针 反问 移 动 到 终点 20cm 处 ， 最 
后 返回 起 始 位 置 ， 在 每 个 折返 点 处 误差 不 得 大 于 lmm， 并 记录 全 程 时 间 。 

2. “跨栏 跑 ” 设 计 要 求 : 如 下 图 所 示 要 求 ， 指 针 从 起 始 位 置 到 终点 位 置 过 程 中 ， 在 经 
过 5cm、10cm、15cm、20cm 处 具有 相应 的 速度 ， 并 记录 全 程 时 间 。 


5cm/s 9cm/s 12cm/s  15cm/s 





— 
Ocm 5cm 10cm 15cm 20cm 25cm 





1. 触摸 屏 与 PLC 之 间 如 何 通过 以 太 网 传输 实数 数据 类 型 的 变量 ? 
2 触摸屏 是 否 可 以 通过 串口 与 控制 器 通 信 ? 参数 该 如 何 设置 ? 
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循序 渐进 Micro800 控制 系统 





11.1 PowerFlex 4M 的 功能 

Micro850 控制 器 通过 Modbus 网 络 对 PowerFlex 4M 变频 器 进行 远程 操作 ， 控 制 变 频 器 的 
启动 、 停 止 和 方向 ， 监 视 速 度 和 故障 等 ， 以 节省 成 本 的 方式 满足 小 型 速度 控制 系统 的 要 求 。 
有 助 于 在 提供 应 用 所 需 功 能 的 同时 ， 减 少 控 制 系统 的 费用 。Micro850 控制 器 与 PowerFlex 4M 
组 成 的 系统 结构 如 图 11-1 所 示 。 


& s = 
PowerFlex 4M ”变频 器 


RS-485 端口 多 













以 太 网 线 
Micro850 控制 器 





图 11-1 Micro850 控制 器 与 PowerFlex 4M 组 成 的 系统 结构 


11.1.1 PowerFlex 4M 交流 变频 器 


PowerFlex 4M 交流 变频 器 是 PowerFlex 变频 器 系列 中 最 小 的 一 款 变频 器 ， 它 在 其 紧凑 的 、 
节省 空间 的 设计 中 为 用 户 提供 了 强大 的 电动 机 速度 控制 功能 。 它 具有 使 用 灵活 、 馈 通 式 接 线 
和 编程 简单 等 特点 ， 是 为 满足 全 球 OEM 和 终端 用 户 对 于 灵活 性 、 节 省 空间 和 使 用 方便 的 要 
求 而 设计 的 理想 的 元 器 件 级 速度 控制 器 。 

PowerFlex 4M 交流 变频 器 有 三 种 框架 类 型 (A. B 和 C) ， 可 以 提供 的 额定 功率 为 0.2 ~ 
11 kW， 电 压 等 级 包括 120V、240V 和 480V。 具 体 特 点 如 下 : 

(1) 可 以 选择 使 用 DIN 导轨 安装 和 面板 安装 ， 安 装 灵活 。 

(2) 简易 的 起 动 和 运行 。 

1) 集成 面板 可 以 提供 本 地 电位 计 和 控制 键 操 作 直接 控制 电动 机 的 起 动 和 运行 ; 

2) 数字 键盘 支持 一 个 4 位 数字 显示 和 10 个 附加 的 LED 指示 灯 ， 可 以 直观 地 显示 变频 
器 的 状态 和 信息 ; 

3) 10 个 最 常用 的 参数 被 分 为 一 组 以 便 快速 、 简 便 的 进行 操作 。 

(3) 网 络 灵活 

1) 集成 RS-485 通信 ， 支 持 多 分 支 网 络 结构 ; 
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2) 使 用 串 行 通信 转换 模块 可 以 连接 到 任何 支持 DF1 协议 的 控制 器 端口 上 ; 

3) 采用 DriveExplorer 和 DriveExecutive 软件 编程 、 监 视 和 控制 变频 器 ，; 

4) 集成 可 选用 的 通信 卡 ， 可 以 提高 设备 的 性 能 。 

(4) 优化 性 能 

1) HIREK MOV 接地 ， 用 于 不 接地 供电 系统 时 ， 可 以 提供 简便 操作 和 无 故障 运行 ; 

2) 预 充电 继 电 带 可 抑制 浪 涌 电 流 ; 

3) 集成 的 制 动 晶 体 管 可 用 于 所 有 额定 等 级 的 变频 器 ， 使 用 简单 、 低 成 本 的 制 动 电阻 ; 

4) 可 提供 动态 制 动 能 

5) 可 设 定 DP 开关 使 接线 更 灵活 ; 

6) 可 设置 24V 直流 灌 入 型 或 拉 出 型 控制 ， 控 制 接线 灵活 ; 

7) 提供 强大 的 过 载 保护 能 力 : 150% 的 过 载 可 持续 60s, 200% 的 过 载 可 以 持续 3s; 

8) PWM 频率 可 调节 至 10kHz， 保 证 了 静音 运行 ; 

9) VA 控制 性 能 优 展 ; 

10) 变频 右 可 自动 进行 IR 补偿 和 请 差 补 偿 ; 

11) 整个 速度 范围 内 提供 捍 越 的 速度 控制 和 高 水 平 的 力矩 控制 ， 即 使 在 负载 增加 时 也 
能 增强 速度 调节 效 末 。 


11.1.2 了 PowerFlex 4M 变频 器 选 型 


PowerFlex 4M 产品 目录 号 说 明 如 图 11-2 所 示 。 


22F — D 018 N ' 0 4 AA 
a b c a e f g i h 














C3 d 
WE — 
200-240V. -ERA = 
ki 电流 N RE -IP 20 


(NEMA 开放 式 类 型 ) 


100-120V. FMA 


图 11-2 PowerFlex 4M 产品 目录 号 说 明 291 
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PowerFlex 4M 产品 选 型 见 表 11-1、 表 11-2、 表 11-3、 表 11-4。 
























































表 11-1 120V 交流 , 单 相 变频 器 (50/60Hz) 
变频 器 额定 值 IP20 ,NEMAZUL 开放 式 
> 
kW HP 多 人 a 框架 规格 cat. No. 
0.2 0.25 1.6 A 22F-V1P6N103 
0.4 0.5 2.5 A 22F-V2P5N103 
0.75 1 4.5 B 22F-V4P5N103 
1.1 1.5 6 B 22F-V6PON103 
表 11-2 240V 交流 , 单 相 变频 器 (50/60Hz) 
变频 器 额定 值 IP20 ,NEMAZUL 开放 式 A E S 型 EMC 滤波 器 
A vo 
kW HP 多 muwi 框架 规格 cat. No. cat. No. 
0.2 0.25 1.6 A 22F-A1P6N103 22F-A1P6N113 
0.4 0.5 2.5 A 22F-A2P5N103 22F-A2P5N113 
0.75 1 4.2 A 22F-A4P2N103 22F-A4P2N113 
1.5 2 8 B 22F-A8PON103 22F-A8PON113 
2.2 3 11 B 22F-A011N103 22F-A011N113 














注 : 该 滤波 器 适用 于 A 类 环境 下 最 长 Sm 电线 或 B 类 环境 下 1m 电缆 长 度 。 
































































































































表 11-3 240V 交流 ,三 相 变 频 器 (50/60Hz) 
变频 器 额定 值 IP20 ,NEMAZUL 开放 式 
A = 

kW HP 区 a ae 框架 规格 cat. No. 

0.2 0.25 1.6 A 22F-B1P6N103 

0.4 0.5 25 A 22F-B2P5N103 

0.75 1 4.2 A 22F-B4P2N103 

1.5 2 6 A 22F-B8PON103 

2: 2 3 12 B 22F-B012N103 

3.7 5 17.5 B 22F-B017N103 

内 置 制 动 单元 
5:9 7.5 25 C 22F-B025N104 
了 .5 10 33 C 22F-B033N104 
表 11-4 480V 交流 ,三 相 变 频 器 (50/60Hz ,无 滤波 ) 
变频 器 额定 值 IP20 ,NEMAZUL 开放 式 内 置 $ EMC 滤波 器 
A ps 
kW HP m Hii 框架 规格 cat. No. cat. No. 
0.4 0.5 ES A 22F-D1P5N103 22F-D1P5N113 
0.75 1 29 A 22F-D2P5N103 22F-D2P5N113 
1.5 2 4.2 B 22F-D4P2N103 22F-D4P2N113 
De 3 6 B 22F-D6PON103 22F-D6PON113 
3.7 5 6.7 B 22F-D8P7 N103 22F-D8P7N113 
内 置 制 动 单元 
5.5 TA 13 C 22F-D013N104 22F-D013N114 
7.5 10 18 C 22F-D018N104 22F-D018N114 
11 15 24 C 22F-D024N104 22F-D024N114 








注 :该 滤波 器 适用 于 A 类 环境 下 最 长 10m 
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11.1.3 PowerFlex 4M 的 O 端子 接线 
PowerFlex 4M 变频 屁 的 控制 端子 接线 方式 如 图 11-3 所 示 。 


An As 
SRCH — SNK 接线 












电位 计 
0~10V 输 入 最 小 值 
me I. 


4~20mA 输入 
RS - 485 屏 项 


图 11-3 PowerFlex 4M 控制 端子 接线 图 


在 电动 机 起 动 前 ,用 户 必须 检查 控制 端子 接线 : 

(1) 检 查 并 确认 所 有 输入 连接 是 否 正确 ; 

(2) 检 查 并 确认 所 有 的 数字 量 控 制 电源 是 24V; 

(3 ) 检 查 并 确认 汶 和 (SNK)/ 拉 出 (SRC)DIP 开关 设置 是 否 正确 。 

注意 :默认 状态 DIP 开关 为 拉 出 (SRC ) 状态 。LO 端子 01( 停 止 ) 和 11(DC +24V ) 短 接 
以 允许 从 键盘 起 动 。 如 果 控 制 接线 方式 改 为 灌 入 (SNK) ,该 短 接线 必须 从 IO 端子 01 和 11 
间 去 掉 , 并 安装 到 1O 端子 01 和 04 之 间 。 各 端子 说 明 见 表 11-5。 

表 11-5 PowerFlex 4M 控制 LO 端子 















































序号 信号 名 称 默认 值 说 明 相关 参数 
R1 常 开 继电器 故障 输出 继电器 常 开 点 A055 
R2 继电器 公共 端 = 输出 继电器 公共 端 
R3 常 团 继电器 故障 输出 继电器 常 闭 触 点 A055 
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( 续 ) 
序号 信号 名 称 默认 值 说 明 相关 参数 
WAM DP 开关 拉 电 流 (SRC ) 通过 DIP 开关 设置 ,输入 端子 可 接 成 灌 人 (SNK) 或 拉 出 (SRC ) 方 式 
= IŻ Aie 必须 122 2] H IN Z 或 党 
üi 停 上 惯性 停车 | i, 项 有 出 广安 装 的 跳 线 或 党 ebo 
闭 输入 点 
02 起 动 / 正 转 未 激活 默认 状态 下 ,命令 来 自 集 成 面板 控制 变频 
器 。 如 需要 禁止 反 向 操作 ,使 用 参数 A095【 反 P036 .P037 .A095 
03 方向 / 反 转 未 激活 向 禁止 】 
04 数字 量 公 共 端 E 用 于 数字 量 输入 
05 数字 量 输入 1 预 设 频 率 值 通过 A051[ 数字 量 输 入 1 选择 ] 设 定 
06 数字 量 输入 2 预 设 频 率 值 通过 A052[ 数字 量 输 入 2 选择 ] 设 定 
11 +24V DC 一 变频 器 给 数字 量 输入 供电 。 最 大 输出 电流 为 100mA 
12 +10V DC 一 变频 右 给 外 部 电位 计 提 供 0 ~ 10V。 最 大 输出 电流 15mA 
部 0 ~10V( 输 = 100kW ) 或 》 
pe Rk 未 激活 I MA $ (输入 阻抗 ) 或 滑 
动 电位 计 
14 模拟 量 公共 端 一 用 于 0 ~10V 或 4~20mA 输入 
用 于 外 部 4~20mA 输入 供电 (输入 阻抗 = 
15 4~20mA 输 激 ; P038 
mA 输入 未 激活 250kW) 
16 RS-485 ( DSI ) 屏蔽 <= 当 使 用 RS-485( DSI) 通信 端口 时 , 需 连 接 到 安全 地 -PE 


























11.1.4 PowerFlex 4M 集成 式 键盘 操作 


PowerFlex 4M 集成 式 键盘 的 外 观 如 图 114 所 示 ， 菜 单 说 明 见 表 11-6， 各 LED 和 按键 指 
示 见 表 11-7、 表 11-8。 





图 11-4 PowerFlex 4M 集成 式 键 盘 





294 
































































































































































































































































































































第 11 章 PowerFlex 4M 变频 器 的 集成 
表 11-6 菜单 说 明 
菜单 说 明 菜单 说 H 
d 显示 组 ( 只 能 查看 ) fr 通信 组 
包括 通常 要 查看 的 变频 器 运行 状况 AS 包括 通信 的 可 编程 功能 
p 基本 编程 组 n 高 级 编程 组 
包括 大 多 数 常用 的 可 编程 功能 包括 其 余 的 可 编程 功能 
故障 指示 
Ë s. F s sus 
F m TA LHI AS 
包括 控制 端子 的 可 编程 功能 
ur L 只 有 当 故 障 发 生 时 才 显 示 
表 11-7 各 指示 灯 说 明 
编号 LED LED 状态 说 明 
固态 红 表示 变频 器 正在 运行 并 且 电 动机 正在 按照 给 定 的 命令 方向 运转 
1 运行 /方向 状态 ara 变频 器 接受 命令 正在 改变 方向 。 当 电动 机 减速 到 0 时 指示 实际 电动 机 
s: 方向 
固态 红 表示 参数 号 .参数 值 或 故障 代码 
2 符号 显示 s == mes 
闪烁 红 单个 数字 闪烁 表示 该 数字 可 被 编辑 。 所 有 数字 闪烁 表示 故障 
3 显示 单位 固态 红 表示 当前 显示 参数 的 单位 
4 编程 状态 固态 红 表示 参数 值 可 以 被 修改 
5 故障 状态 闪烁 红 表示 变频 器 故障 
6 电位 计 状 态 固态 绿 表示 内 置 键盘 上 的 电位 计 处 于 激活 状态 
7 起 动 键 状态 固态 绿 表示 内 置 键盘 上 的 起 动 键 处 于 激活 状态 , 且 反 向 禁止 [A095]】 
表 11-8 各 按键 说 明 
图 示 名 称 说 H 
人 ES 电位 计 用 于 控制 变频 器 的 转速 。 默 认 值 为 激活 。 通 过 参数 P038[ 速度 参考 ] 控制 
CD 起 动 用 于 起 动 变频 器 。 默 认 值 为 激活 。 通 过 参数 P038[ 速 度 参考 ] 控制 
A En 用 于 反 转 变频 器 方向 。 默 认 值 为 激活 。 通 过 参数 P038[ 速度 参考 ] 以 及 A095【 反 向 禁 
止 ] 控 制 
©) 停止 用 于 停止 变频 器 或 清除 故障 。 该 键 一 直 激 活 。 通 过 参数 P037[ 停止 模式 ] 控 制 
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熟悉 内 置 键盘 各 部 分 含义 后 ， 通 过 表 11-9 所 示 了 解 如 何 查 看 和 编辑 变频 右 的 参数 。 
表 11-9 查看 和 编辑 变频 器 参数 
步 又 按 WE 显示 实例 





1. 当 变 频 器 上 电 后 ,用 户 上 次 选择 显示 组 
的 参数 闪烁 显示 。 然 后 为 显示 该 参数 当前 值 











2. 按 Esc 键 , 显 示 上 电 后 的 显示 组 参数 。 参 
数 号 闪烁 





3. 再 次 按 Esc 键 ; 





Ë 
> 
Wp 
Es 
X 
TE 





4. 按 向 上 箭头 或 向 下 箭头 在 主 菜单 中 滚动 
(d,P 和 A) 








5. 按 Enter 或 选择 键 进入 参数 组 。 该 组 上 
次 查看 的 参数 最 右 侧 数字 将 闪烁 








6. 按 向 上 或 向 下 箭头 在 组 内 参数 中 滚动 











7. 按 Enter 或 选择 键 来 查看 参数 值 。 如 果 











8. 按 Enter 或 选择 键 进 入 编程 模式 来 编辑 soi 
参数 值 。 此 时 , Program LED 指示 灯 表 示 该 参 or (Ge) L |e wm 


数 是 否 可 被 编辑 yas © 
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( 续 ) 


步 又 按键 显示 实例 





Š 


or m VOLTS 
9. 按 向 上 箭头 或 向 下 箭头 来 修改 参数 值 。 局 3 [LJ |c herrz 


达到 期 望 值 后 , 按 选 择 键 修改 下 一 位 








10. 按 Ese 取消 修改 。 或 者 按 Enter 键 保 存 
修改 





11. 按 Esc 返回 到 参数 列表 。 连 续 按 Ese 退 
出 参数 菜单 


r 





o V T 
í 
LI 
jji 








11.2 PowerFlex 4M 的 Modbus 网 络 通信 


(1) Modbus 功能 代码 及 变频 顺 参 数 设置 

PowerFlex 4M 变频 器 的 外 设 接口 (DSI) 支持 部 分 Modbus 功能 代码 ， 通 过 Modbus 协 
议 ， 控制 器 向 PowerFlex 4M 变频 需 的 寄存 器 中 写 人 逻辑 命令 及 速度 给 定 信息 ; 同时 也 从 
PowerFlex 4M 变频 器 寄存 器 中 读 取 逻辑 状态 及 速度 反馈 信息 ， 其 相应 的 寄存 器 地 址 参见 第 6 
章 。 下 面 强调 几 点 需要 注意 的 地 方 。 

寄存 器 地 址 侦 移 量 为 1， 例 如 : 逻辑 命令 的 寄存 器 地 址 是 8192 ， 而 实际 操作 中 就 要 设置 
为 8193 。 

通过 Modbus 网 络 控制 变频 器 ， 因 此 PowerFlex 4M 的 参数 P106 | Start Source] (起 动 源 ) 
和 P108 [Speed Reference] (速度 参考 ) 都 设 为 5 “通信 端口 ”。 

控制 器 可 通过 发 送 功 能 代码 06， 将 控制 信息 写 和 人 地 址 为 8193 (ZEME) 和 8194 
(速度 给 定 值 ) 寄存 器 中 ， 以 控制 变频 器 的 运行 。 也 可 通过 发 送 功能 代码 03 ， 读 取 地 址 为 
8449 (逻辑 状态 字 ) 和 8452 (速度 反馈 值 ) 寄存 带 中 的 信息 。 

读 写 变频 器 其 他 参数 时 ， 寄 存 器 地 址 就 是 相应 的 参数 号 码 ， 但 是 要 注意 偏 移 1 位 。 

(2) PowerFlex 4M 变频 器 参数 设置 

通过 变频 器 控制 面板 设置 参数 ， 控 制 面板 操作 参见 表 11-8 ， 需 要 设置 的 参数 如 下 : 

1) P106 | Start Source] 设 为 5 一 一 “Comm Port” (通信 端 口 ) 。 

2) P108 [Speed Reference] 设 为 5 一 一 “Comm Port”( 通 信 端 口 ) 。 
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3) 201 [数字 量 输 入 1 选项] 设 为 6 “通信 端口 ”。 

4) t202 [数字 量 输入 2 选项 ] 设 为 0 一 一 “不 使 用 ”。 

5) C302 | 通信 数据 传输 率 」 设 为 4 一 一 “19.2K”。 

6) C303 [通信 市 点 地 址 ] 设 为 100。 

7) C306 [通信 格式 ] 设置 为 0 一 一 “RTU 8-N-1”。 

(3) Micro850 控制 器 串口 参数 设置 

设置 好 变频 吉 的 参数 后 ， 即 可 对 控制 器 进行 编程 ， 且 在 程序 中 不 需要 组 态 变 频 右 ， 直 接 
通过 MSG_MODBUS 指令 即 可 控制 变频 硕 。 

1) 将 般 入 式 串 口 通信 模块 插 到 控制 费 的 2 槽 上 ， 把 该 模块 组 态 成 Modbus 网 络 协议 
( 则 该 模块 的 通道 号 为 6 号 ， 详 见 第 6 s Modbus 指令 )， 通信 了 驱动 类 型 (Drive) 设置 为 
Modbus RTU Master。 打 开 Micro850 控制 器 的 组 态 界面 ， 选 择 对 2 槽 上 的 串口 通信 模块 进行 
组 态 ， 设 置 以 下 参数 : 

Driver (通信 驱动 类 型 ) :， Modbus RTU 

Baud Rate (通信 波 特 率 ) , 19200 

Party 〈 奇 偶 校 验 位 ) : NONE 

Unit Address 〈 控 制 句 节点 地 址 ) : 1 

Modbus Role (在 Modbus 中 的 角色 ): Modbus RTU Master 

2) 单 击 Advanced Settings 按钮 ， 展 开通 信 模 块 的 高 级 设置 ， 设置 如 下 参数 : Media (H 
议 类 型 ) : RS485; Stop Bites (数据 格式 停止 位 ): 1。 

(4) Micro850 控制 器 与 PowerFlex 4M 变频 器 的 通信 程序 

1) 创建 MSG_MODBUS 功能 块 ， 并 分 别 创建 功能 块 上 所 需要 的 变量 ， 如 图 11-5 
Ae 

2) 30 EHU qa ERS F AET E 11-6 所 示 。 













































start 856 SDDPUS I 
MSG_MODBUS 
cancel 
MSG_MODBUS_1 MSG_MODBLIS 
cancel BOOL ~ D1_clfg 
+ D1_lcfg MODBLISLOCPARA + 
+ Di_tcfg MODBLISTARPARA + D1_tlfg 
+ D1_laddr MODBUSLOCADDR ~ 
errorID UINT ` 
error BOOL D1_laddr 
图 11-5 建立 MSG 功能 块 和 它 所 对 应 的 变量 图 11-6 读 取 变 频 器 逻辑 状态 程序 


其 中 ， 梯 级 中 的 MSG_ MODBUS_ 1 指令 用 于 读 取 变频 器 的 逻辑 状态 字 ，start 指令 用 于 
启动 指令 ， 当 san 指令 由 假 变 真一 次 ， 控 制 器 就 会 读 一 次 变频 器 的 逻辑 状态 字 。 
MSG_MODBUS_I 功能 块 指令 的 相关 参数 设置 如 图 11-7 所 示 ， 参 数 说 明 见 表 11-10。 
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+  MSG_MODBLIS_1 
cancel 
-| D1_lcfg i 
D1_Icfg.Channel 6 
D1_lcfg.TriggerType 0 
D1_Icfg.Cmd s 
D1_lcfg.ElementCnt 4 
=| D1_tcfg ii 
D1_tcfg.Addr 8449 
- D1_tcfg.Node 100 
=] D1_laddr "Y, 
D1 _laddr[1] 
D1_laddr[2] 
D1_laddr[3] 
D1_laddr[4] 





图 11-7 读 取 变 频 器 逻辑 状态 的 MSG 指令 参数 设置 


表 11-10 读 取 变频 器 逻辑 状态 MSG 指令 参数 设置 






































名 称 作 用 设 定 值 
D1_lcfg. Channel( 通道 ) 选择 通信 端口 0 
D1_lcfg. Trigger Type( 触发 类 型 ) 选择 触发 类 型 0( 上 升 沿 触发 ) 
D1_lcfg. cmd( Modbus 命令 ) 选择 信息 功能 3( 读 寄存 器 ) 
D1_lcfg. ElementCnt( 长度) 选择 读 取 的 数据 个 数 4 
D1_tcfg。，Addrs ( Modbus 数据 地 址 
ee Aaa ) | 。 选择 变频 器 的 数据 寄存 器 地 址 8449( 变频 器 内 部 定义 ) 
100( 在 A[104] 通 信和 节点 地 址 中 设 
DI tefg. Node( 从 节点 地 址 ) 选择 变频 器 的 节点 地 址 = CD EARR 
Di_laddr[ 1 | ~ D1_laddr[ 4 ] ( ff Ùt 分 别 存 放 从 modbus 地 址 8449 ~ 
数据 的 地 址 ) 8452 中 读 取 的 数据 





从 Modbus 地 址 8449 ~ 8452 地 址 中 读 取 的 数据 分 别 放 到 Dl_laddr[1] ~ D1_laddr[4 | 中， 
其 中 8449 中 是 变频 融 逻 辑 状态 字 ，8450 中 是 变频 带 错 误 代 码 ，8451 中 是 变频 需 速 度 参 考 
值 ，8452 中 是 变频 器 速度 反馈 值 。 值 得 注意 的 是 这 里 的 Modbus 地 址 都 是 经 过 俩 移 一 位 以 后 
的 地 址 。 

3) 编写 控制 变频 右 逻 辑 命 令 字 的 程序 与 读 取 人 逻辑 状态 字 类 似 ， 只 是 MSG 文件 不 同 , H. 
MSG_ MODBUS 指令 的 相关 参数 设置 也 有 所 不 同 ，Modbus 命令 选择 为 “6”， 存 放 数 据 的 地 
址 为 "D2_laddr[1j”, 将 该 地 址 文件 中 的 数据 写 入 到 变频 器 寄存 器 中 ， 而 Modbus 数据 地 址 
(变频 需 数 据 寄存 咒 地 址 ) 为 “8193”，D2_laddr 设 为 18 命令 电动 机 起 动 并 正 转 ， 如 图 11- 
8 所 示 。 

程序 编写 完成 后 ， 将 变频 器 运行 位 设 为 1 时 变频 器 起 动 ， 且 读 取 的 状态 反馈 字 中 的 运行 
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位 为 1 表示 变频 兹 为 运行 状态 

4) 编写 设 定 速度 台 有 定 值 的 程序 与 编写 逻辑 命令 字 类 似 ， 只 是 MSG 文件 不 同 ， 且 MSG 
_ MODBUS 指令 的 相关 参数 设置 也 有 所 不 同 ，Modbus 命令 选择 为 “6”， s 
“D3_laddr[1]” , KBHF P BJ AK a j À 3982689868 ay ff ñw i, Mi Modbus 数据 地 址 〈 变 
MH 48 a a ATARE) 为 “8194”， 如 图 11-9 所 示 。 

























名 称 初始 值 
v gt€* -` oA 
+ M5G_MODBUS_2 +| M5G_MODBUS_3 
cancel2 cancel3 
=) D2_kfg “ë =) D3_lctg m 
D2_lcfg,Channel — 6 MERRTE 6 
— D3 _lctg,TriggerType 0 
D2_Icfg.Cmd 6 
D2_Icfg.ElementCnt 1 D8 jig.Omd š 
=) D2 tcfg w D3_Ictg.ElementCnt l 
D2_tcfg.Addr 8193 -| D3_tcfg a 
四 D2_tcfg.Node 100 D3_tcfg.Addr 8194 
=| D2_laddr ig D3_tcfg.Node 100 
D2_laddr[1] 18 =| D3 addr i 
Oz Jeddi] | D3_addrfi] 500 
图 11-8 控制 变频 器 逻辑 命令 图 11-9 设 定 速度 给 定 值 的 
字 的 MSC_MODBUS 指令 参数 设置 MSG_MODBUS 指令 参数 设置 


5) 变频 器 其 他 参数 的 修改 与 读 取 都 可 以 用 MSC_ MODBUS 指令 来 实现 ， 此 时 寄存 天 的 
地 址 就 是 相应 的 参数 号 码 (注意 偏 移 1 位 )。 例 如 ， 要 修改 变频 器 参 数 P109 [Accel timel ]， 
则 将 寄存 器 地 址 设置 为 110。 





只 使 用 一 个 MSG_ MODBUS 功能 块 是 否 可 以 对 PowerFlex 4M 变频 器 写 多 个 地 址 ? Z 
a 井 行 如 何 设置 ? 
2. PowerFlex 525 变频 器 同样 可 以 通过 RS-485 进行 通信 ， 两 者 在 参数 设置 方面 有 何不 同 ? 
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1. 查阅 资料 ， 学 习 变 频 髓 外 部 接线 方式 ， 掌 握 “三线 制 ”及 “两 线 制 ”。 
2. 与 PowerFlex 525 变频 器 相 比 ，PowerFlex 4M 变频 器 有 了 哪些 不 足 ? 
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E? 
罗 克 韦 尔 自动 化 地 址 及 联系 方式 


2 yB ZK B| DIKER SA i 

Rockwell Automation Global Headquarter1201 South Second Street, Milwaukee, WI 53204 
2496, USA 

电话 : (1) 414 382 2000 

传真 : (1) 414 382 4444 


32 y B ZS H EEA DQ SAYI 

香港 数码 港 道 100 号 数码 港 3 座 下 区 14 楼 1401-1403 室 
电话 : (852) 2887 4788 

传真 : (852) 2508 1846 





罗 克 韦 尔 自动 化 中 国 总 半 

上 海 市 徐汇 区 虹 梅 路 1801 号 宏 业 大 厦 
邮编 : 200233 

电话 : (86 21) 6128 8888 

传真 (86 21) 6128 8899 




















罗 克 韦 尔 自动 化 南京 

江苏 省 南京 市 珠江 路 1 号 珠江 壹 号 大 厦 37 B J 
邮编 : 210008 

电话 : (86 25) 8362 7447 

传真 : (86 25) 8362 7446 























罗 殉 韦 尔 自动 化 杭州 

浙江 省 杭州 市 西湖 区 杭 大 路 15 号 嘉 华 国际 商务 中 心 1203 室 
邮编 : 310007 

电话 : (86571) 8887 0388 

传真 : (86571) 8887 0399 
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罗 元 韦 尔 自动 化 武汉 

湖北 省 武汉 市 汉口 区 建设 大 道 568 号 新 世界 国贸 大 厦 工 座 22 楼 
邮编 : 430022 

电话 : (86 27) 6885 0233 

传真 : (86 27) 6885 0232 

















罗 克 韦 尔 自动 化 宁波 

宁波 市 江东 区 彩虹 北 路 48 号 23-10 = 
邮编 : 315040 

电话 : (86 574) 8772 6679 

传真 : (86 574) 8772 6690 














罗 克 韦 尔 自动 化 无 锡 

江苏 省 无 锡 市 南 长 区 永和 路 6 号 君 来 广场 写字 楼 8 层 05 单元 
邮编 : 214023 

电话 : (86 510) 8508 6976 

传真 : (86 510) 8508 6975 

















F y h 2 A IKU 

湖南 省 长 沙市 韶山 北 路 159 号 通 程 国际 大 酒店 1712 室 
邮编 : 410011 

电话 : (86731) 8545 0233 

传真 : (86 731) 8545 6233 ext. 608 














罗 克 韦 尔 自动 化 合肥 

安徽 省 合肥 市 境 山 区 长 江西 路 200 号 置地 投资 广场 1103 室 
邮编 : 230061 

电话 : (86 551) 5168 109 

传真 : (86 551) 5170 316 














罗 克 韦 尔 自动 化 厦门 

厦门 市 湖 里 区 湖 里 大 道 41-43 号 4A 单元 西 侧 ( 联 泰 大 厦 4F) 
邮编 : 361006 

电话 : (86 592) 2655 888 

传真 : (86 592) 2655 999 














罗 克 韦 尔 自动 化 广州 
广东 省 广州 市 东山 区 环 市 东 路 362 号 好 世界 广场 2701-04 室 
邮编 : 510060 
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电话 : (86 20) 8384 9977 
传真 : (86 20) 8384 9989 


罗 元 韦 尔 自动 化 深圳 

深圳 市 福田 区 深 南大 道 7888 号 东海 国际 中 心 (一 期 ) A 栋 12 层 01 单元 
邮编 : 518040 

电话 : (86 755) 8258 3088 

传真 : (86 755) 8258 3099 




















罗 克 韦 尔 自动 化 重庆 

重庆 市 渝中 区 瑞 天 路 $6-2 号 企业 天 地 4 号 办 公 楼 第 16 层 1. 2-1 单元 
邮编 : 400013 

电话 : (86 23) 6037 5999 

传真 : (86 23) 6037 5988 

















罗 克 韦 尔 自动 化 成 都 

四 川 省 成 都 市 锦江 区 总 府 路 2 号 时 代 广 场 A 座 3103A，3109-3110 室 
邮编 : 610016 

电话 : (86 28) 6530 9666 

传真 : (86 28) 6530 9655 

















22 y B ZS H ze E J 

云南 省 昆明 市 北京 路 155 号 附 1 号 红塔 大 厦 1905 室 
邮编 : 650011 

电话 : (86 871) 3635 448 

传真 : (86 871) 3635 428 

















罗 克 韦 尔 自动 化 南宁 

广西 壮族 自治 区 南宁 市 青 秀 区 金 湖 路 59 号 地 王国 际 商会 中 心 31 层 3117、3118、 
3119 室 

邮编 : 530021 

电话 : (86 771) 5594 308 

传真 : (86 771) 5594 338 























罗 克 韦 尔 自动 化 贵阳 

贵阳 市 金 阳 高 新 区 黑 灵 山路 财富 中 心 D 栋 1804 = 
邮编 : 550022 

电话 : (86 851) 4837 980 

传真 : (86 851) 4837 050 
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罗 元 韦 尔 自动 化 北京 

北京 市 东城 区 建国 门 内 大 街 18 号 恒基 中 心 办 公 楼 1 座 4 Jë: 
邮编 : 100005 

电话 : (86 10) 6521 7888 

传真 : (86 10) 6521 7999 

















罗 克 韦 尔 自动 化 青岛 

山东 省 青岛 市 市 南 区 香港 中 路 40 号 数码 港 旗舰 大 厦 2206 室 
邮编 : 266071 

电话 : (86 532) 8667 8338 

传真 : (86 532) 8667 8339 

















22 y B ZS H 3JJ4k pu 2 

陕西 省 西安 市 高 新 区 科技 路 33 号 高 新 国际 商务 中 心 数 码 大 厦 1201 室 
邮编 : 710075 

电话 : (86 29) 8815 2488 

传真 : (86 29) 8815 2466 














F TERR A EXKI 

河南 省 郑州 市 中 原 区 中 原 中 路 220 号 裕 达 国际 贸易 中 心 A 座 1216 -1218 室 
邮编 : 450007 

电话 : (86 371) 6780 3366 

传真 : (86 371) 6780 3388 

















罗 克 韦 尔 自动 化 济南 

山东 省 济南 市 经 四 路 13 号 万 达 广 场 C 座 1301 <= 
邮编 ， 250000 

电话 : (86 531) 5577 1088 

传真 : (86 531) 5577 1077 














罗 元 韦 尔 自动 化 天 津 

天 津 市 和 平 区 解放 北 路 188 号 信 达 广场 写字 楼 3310-3312 室 
邮编 : 300042 

电话 : (86 22) 5819 0588 

传真 : (86 22) 5819 0599 














罗 克 韦 尔 自动 化 乌鲁木齐 
新 疆 维吾尔 自治 区 乌鲁木齐 市 光明 路 30 号 广 汇 时 代 广 场 D 栋 17 层 AB 号 
邮编 : 830000 
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电话 : (86 991) 2952 880 
传真 ，(86 991) 2952 822 


22 y B ZS H eM 

兰州 市 城关 区 广场 南路 4-6 号 国芳 写字 楼 1406 室 
邮编 : 730030 

电话 : (86931) 8243 922 

传真 (86 931) 8243 920 

















罗 元 韦 尔 自动 化 太原 

山西 省 太原 市 府 西 街 69 号 山西 国际 贸易 中 心 B 座 8 层 801 < 
邮编 : 030002 

电话 : (86 351) 8689 580 

传真 : (86 351) 8689 580 

















罗 克 韦 尔 自动 化 唐山 

河北 省 唐山 市 建设 北 路 152 号 东方 大 厦 C-0303 
邮编 : 063000 

电话 : (86 315) 3195 962 

传真 : (86 315) 3195 963 

















F wP A EEk 

内 蒙古 自治 区 包头 市 钢铁 大 街 74 号 财富 中 心 商 务 大 厦 十 层 
邮编 : 014010 

电话 : (86 472) 6166218 

传真 (86 472) 6166219 

















罗 克 志和 尔 自动 化 石家庄 

河北 省 石家庄 市 裕 华 区 育才 街 168 号 中 悦 大 厦 1202 <= 
邮编 : 050000 

电话 : (86 311) 8586 8166 

传真 : (86 311) 8586 8167 

罗 克 志和 尔 自动 化 洛阳 

















河南 省 洛阳 市 润 西 区 凯旋 西 路 88 号 华 阳 广场 国际 大 饭店 755 室 
邮编 : 471000 

电话 : (86 379) 6069 7787 

传真 (86 379) 6069 7789 
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罗 克 韦 尔 自动 化 沈阳 

辽宁 省 沈阳 市 沈河 区 青年 大 街 219 号 华新 国际 大 厦 15 楼 下 单元 
邮编 : 110015 

电话 : (86 24) 8318 2888 

传真 : (86 24) 8318 2899 














罗 克 韦 尔 自动 化 大 连 

辽宁 省 大 连 市 软件 园 东 路 40 号 22 号 楼 10/11 Jë 
邮编 : 116023 

电话 : (86 411) 8368 7799 

传真 (86 411) 8368 9970 














罗 元 韦 尔 自动 化 哈尔滨 

黑龙 江 省 哈尔滨 市 南岗 区 红军 街 15 号 奥 威 斯 发 展 大 厦 26 楼 B 座 
邮编 : 150001 

电话 : (86 451) 8487 9066 

传真 : (86 451) 8487 9088 

















罗 元 韦 尔 自动 化 长 春 

吉林 省 长 春 市 南 关 区 亚 泰 大 街 3218 号 通 钢 国际 大 厦 A 座 23 J: 2303 室 
邮编 : 130022 

电话 : (86 431) 8862 5808 

传真 (86 431) 8862 5809 




















22 y B ZS A eZI 

鞍山 市 铁 东 区 胜利 南路 44-96A 座 11 J: 06 号 
邮编 : 114009 

电话 : (86 412) 2578 881 

传真 : (86 412) 2578 880 

















罗 克 韦 尔 自动 化 高 雄 

高 雄 市 800 新 兴 区 中 正三 路 2 号 19 楼 A 室 
电话 : (886 7) 9681 888 

传真 : (886 7) 9680 138 


22 y B ZS ADIERA 

台北 市 (104) 中 山区 建国 北 路 二 段 120 号 14 楼 
电话 : (886 2) 6618 8288 

传真 : (886 2) 6618 6180 
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罗 克 韦 尔 自动 化 控制 集成 (上海) 有 限 公司 
上 海 市 浦东 新 区 创业 路 565 +>, T20-2 通用 厂房 
邮编 : 201201 

电话 : (86 21) 2893 3588 

传真 : (86 21) 2893 3500 














罗 殉 韦 尔 自动 化 制造 (上海 ) 有 限 公司 

上 海 浦 东 金 桥 出 口 加 工区 (WK) 华东 路 5001 号 第 二 大 道 128 号 
T3-5 厂房 

邮编 : 201201 

电话 : (86 21) 6058 1200 

传真 : (86 21) 6058 1267 

















罗 克 韦 尔 自动 化 大 连 软件 

辽宁 省 大 连 市 软件 园 东 路 40 号 22 号 楼 10/11 Jë 
邮编 : 116023 

电话 : (86411) 8366 2000 

传真 : (86 411) 8369 6123 














罗 殉 韦 尔 自动 化 西安 恒生 

西安 市 高 新 开发 区 高 新 六 路 52 号 立 人 科技 园 A101 
邮编 : 710065 

电话 : (86 29) 8613 6888 

传真 : (86 29) 8613 6999 














罗 殉 韦 尔 自动 化 控制 集成 (哈尔滨 ) 有 限 公 司 
黑龙 江 省 哈尔滨 市 南 网 区 哈 平 路 162 号 
邮编 :150000 

电话 : (86 451) 5185 8198 

传真 (86 451) 5185 8199 

















技术 支持 热线 电话 : 

中 国 大 陆 : 400 620 6620 ( Internal 24588 ) 
中 国 香港 : 0852 2887 4666 (Internal 24589 ) 
中 国人 台湾 : 080 902 0908 (Internal 24590) 
客户 支持 邮件 : raccgrc@ ra. rockwell. com 
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中 文 网 址 : 
http ://cn. rockwellautomation. com/library/ 一 > 自动 化 元 器 件 和 安全 产品 


英文 网 址 : 


http :// literature. rockwellautomation. com/idc/groups/ public/ documents/ webassets/ browse _ 


category. hest- > Programmable Controllers- > 
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MicroLogix 控制 器 应 用 实例 [M]. 北京 : 机 械 工业 出 版 社 ，2003. 

李 晓 理 .循序 渐进 PowerFlex 变频 器 [M]. 北京 : 机 械 工业 出 版 社 ，2007. 

李 晓 理 . 循序 渐进 SLC500 控制 系统 与 PanelView 训练 课 [M]. 北京 : 机 械 工 业 出 版 社 ， 


PWH, BIE. 循序 渐进 Kinetix 集成 运动 控制 系统 [M]. 北京 : 机 械 工 业 出 版 社 ，2008. 
赵 舵 .MicroLogix 核心 控制 系统 [M]. 北京 : 机 械 工 业 出 版 社 ，2010. 
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